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佐藤 和也 教授らのグループが 

カメラ映像のみで経路を自律走行するロボット車両を開発 

～カメラ映像から特定の物体位置を認識し、自律走行する無人車両～ 

 
 

【本文】 

理工学部機械工学部門 佐藤 和也 教授が株式会社アトラックラボ（代表取締役：伊豆 智

幸、以下アトラックラボ）、GINZAFARM株式会社（代表取締役：飯村 一樹、以下 GINZAFARM）

との共同研究により、カメラ映像のみで経路を自律走行するロボット車両を開発しました。 

本方法は、特定の物体（実験ではパイロン）を並べて経路生成するだけで、本自律走行ロ

ボット車両に搭載したカメラ映像からパイロンを認識し、カメラからパイロンまでの距離と

方角を算出して、パイロンの中央をロボット車両が自律走行することが可能となりました。

さらに経路の一部に違う種類のマーカーを設置すれば、ロボット車両が左右に旋回すること

も可能となりました。 

カメラ映像をもとにパイロンの大きさを検知し、距離算出に基づく自律走行と経路走行を

行う制御アルゴリズムを佐藤教授と大学院生が開発し、アトラックラボと GINZAFARM は、

ロボット車両の開発や制御用ハードウェア設計などを担当しました。 

従来、長い廊下や牛舎、鶏舎、ビニールハウスなど比較的長い距離をロボット車両が直進

走行することを実現する場合は、床面にラインテープや磁気テープなどを貼付するか、特殊

な距離計（LiDAR、ステレオカメラ、赤外線センサなど）を搭載する必要がありました。現状

ではパイロンをマーカーとしていますが、壁や支柱などに大きさを揃えた目印を貼付すれば

よく、安価な単眼カメラなどのみで実現できるため、コスト面でも大きなアドバンテージが

あります。現在は AI（深層学習）などを用いて廊下の特徴を検出することで、マーカーの設

置や目印の貼付が必要ない方法を開発中です。 

 

 

【概要】 

理工学部機械工学部門 佐藤 和也 教授と株式会社アトラックラボと GINZAFARM 株

式会社は、カメラ画像のみで経路を自律走行するロボット車両を共同で開発しました。 

http://www.se.saga-u.ac.jp/
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画像：経路走行の様子   画像：ロボット搭載カメラの映像 

 

画像：右旋回の様子 

 

実験動画へのリンク：https://youtu.be/AHTZWcZ9iLc 

 

 

【用語解説】 

＊LiDARとは 

 Light Detection and Ranging の略。レーザー光を上下左右に走査し、対象物から散乱や反

射光を観測して対象物間の距離を計測、性質を特定できる光センサー技術である。自動車の

自律走行にも用いられている。 

 

【本件に関する問い合わせ先】 

佐賀大学理工学部 教授 佐藤和也 

E-mail： sato@me.saga-u.ac.jp 

 

https://youtu.be/AHTZWcZ9iLc

