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抄録 

北海道⼤学とソニーグループ株式会社は、産業創出講座 ソーシャル・イノベーション部⾨ for プ

ラネタリーバウンダリーにて、農業画像 AI における⾼コストなデータセット構築作業を省⼒化すべ

く、北海道の様々な農業シーンを含んだ農業画像データセット Hokkaido Agriculture 

Image Dataset を構築し、公開したため、報告する 

 

DOI: HuggingFace  

https://huggingface.co/datasets/Sony/Hokkaido_Agriculture_Image_Dataset 
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onion, wheat, haskap 
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緒論 

農業従事者数の減少や⾼齢化が進む中で、画像 AI がスマート農業において重要な技

術であることは⾔うまでもない。例えば、作物の個数カウントや害⾍検知により、農地や作物の状

態を正確に把握することや、精密な形状認識によってロボットが重労働を削減が可能となることか

ら、多くの応⽤例が期待されている。 

その農業画像 AI におけるアルゴリズム、モデルの進歩は⽬覚ましいものがあるが、画像

AI の開発に⽋かせないものにモデルだけでなく、データセットがある。同⼀の AI モデルを⽤いてい

ても、学習に⽤いるデータセット、具体的には画像数やアノテーション数、質によって、認識性能が

異なることが報告されている[1]。これはモデルの能⼒が理論的に⾼い場合でも、AI を⽤いる実

環境に即したデータセットがなければ、⼗分な性能を出すことが難しいともいえ、データセットの重

要性を⽰している。そのデータセットの構築には⼤きく⼆つのステップがあり、⽣データの収集とアノテ

ーションである。特にアノテーションは、まだ⼈間が⾏うことも多く、コストがかかる作業と⾔われてい

る [2]。 

しかし、農業 AI におけるデータセット構築の場合、アノテーションだけでなく、データ収集も

⾼コストと⾔わざるを得ない。それは、時に広⼤な農地に何度も通い、刻々と変化する作物や周

辺環境を網羅したデータを収集する必要があるからだ。 
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農業画像データセット, Hokkaido Agriculture Dataset について 

このような農業画像 AI 開発ハードルを下げることに貢献すべく、北海道⼤学とソニーグル

ープ株式会社は共同で、農業画像データセットを構築した。 

北海道の様々な農地で収集し、個数カウント、出穂の検知、収穫など様々な農業 AI

活⽤シーンに即したデータセットとなっており、その構成を Fugure 1 に⽰す。 

Fig.1 Structure of Hokkaido Agriculture Image Dataset 

  

 ブドウ、⽟ねぎ、⼩⻨、リンゴ、ハスカップの 5 つの作物で構成されており、物体検知のラベ

リングが⾏われており、ブドウに関してはインスタンスセグメンテーションも含まれている。 

物体検知は画像上に映っている対象作物を検知し、矩形上の box で囲うこと狙った画

像 AI における主流のタスクの⼀つである。農業においては、個数や⼤まかな作物のサイズと、それ
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らの分布や時系列変化などを計測することができる。本データセットでは、それぞれの作物において

⼀定期間撮影を⾏ったため、様々な⽣育ステージの画像が含まれている。 

インスタンスセグメンテーションは、画像に写った対象作物を区別しながら検知し、ピクセル

レベルで認識する、こちらも画像 AI の主流のタスクの⼀つである。ブドウにおけるインスタンスセグメ

ンテーションの⽤途ととして、ハイパースペクトルカメラによる成分推定や収穫の機械化が挙げられ

る。ブドウの収穫は重労働であるため、房ごとに成分分析を⾏い、適切な収穫時期を把握し、収

穫実作業も⾏えるように、センサやロボットの研究開発が進んでいる[3, 4]。その際に、重要とな

るのが対象ブドウ房の位置を正確に認識することであり、ここインスタンスセグメンテーションが⽤い

られる。本データセットでは、ブドウの房だけでなく、枝と枝の中でロボットアームを⼊れる領域として

cut point のラベルを追加している。各作物ごとのデータの情報を Table 1 に⽰す。 
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Tabel. 1 Specification of  Hokkaido Agriculture Image Dataset 

Crop Number of 
Image 

Classes resolution Annotation 
Format 

Grape 1,124 grape, 
cordon, 
rope, shoot, 
wire, branch, 
cutpoint, 
wire 

4896 x 3672, 
1024 x 768, 
640 x 480 

Object 
Detection, 
Instance 
Segmentation 

Wheat 258 wheat 4056 x 3040, 
4000 x 3000, 
640 x 480 

Object 
Detection 

Onion 336 onion 600 x 600 Object 
Detection 

Apple 171 apple 4896 x 3672 Object 
Detection 

Haskap 50 haskap, 
flower 

4896 x 3672 Object 
Detection 

 

データセットのライセンスについて 

本データセットは CC-BY-4.0 ライセンスとなっている。 

Deed - Attribution 4.0 International - Creative Commons 
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