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機械電子部  佐 藤 辰 雄  

葵エンジニアリソグ㈱ 広 瀬 思 男  

s巧 多売崇企業名 葵エンジニアリソグ㈱  ＜ハmドゥェア＞   

大分県産業科学技術センタmの画像認識装置のハmド  

ゥェアを使用する。  ㌻∵事箋打誘電 平或牒年9月～平成7年3月  

＜プログラム開発言語＞   

～き識別宿業は画面上に表示させる。   

慾認識対象の学誓言法（操作性トシま簡単であること。   

さタブログラムを変更及び改造が簡単であること。   

上記の条件を考慮Lて、ヤ誓iて1浸（トW≡上でⅤ三 s u  

ai望a sicを愛用Lてプログラムを発発した。  

＊Vis －ユ a ÷一B a．sicについて  

う好i三1d〇渾Sプログラムを粥発するためのプロダ  

ラミソダ瞼ツ】ルであり＼“整t．いと言われたW三門  

d owsプロダラミソグを簡単にすることができる。  

－－∴丁■二Tや㌻二  

3＝ 軍票硬雷鳥簑績   

5勤イヒ装置の粥発に際し画像を用いた非接触セソサが  

必要である。ところが市販の画像処理装置を利用Lても  

高う怒な割には嶺能約詔」約が多くて宗純蓬達成できなかっ  

た∴㍉ プログラムの開発が難Lくても うまく凌いき丸な  

かったりしている。こ九らの状況から「ん 画像処理装置分  

野に対応可能な技術を修得L、パターン認識技術を応用  

した画像センサを詞発する必要がある。   

上記撃藷をふ望えぃ。未事業でぼ大き県産業科学技術セ  

ンダーに構築されている画像処理嚢置を用いて、パソコ  

ン上で動作する画像認識プログラムの開発を行い、画像  

処理分野に対応可能な技術の修得を目指した。   

プログラム粥発にあたっては画像センサへの要請事項  

を考慮し、実用的でかつ実現可能なものを前提とL、以  

下の内容で仕様を決定した。  

ト…      「  】  
タ  パソコン  ぎ 鼠S－232C   

自己硝関計算装置   
PC】9801        J w」   

∵‡・∴＼二 ニー∴ニ ニ■∴∴壬  

テレビ  
一一  ヽ▼  】  ■▼   

CC⊃カメラ ト…N川」   

く識別方法＞   

濃淡画像、カラー′頭像を扱えば、モ 複雑な対象を扱うこ  

とが可能になるが、情報量が膨大となり計算量や計算時  

問が増えてしまい認識速度が問題となる。この為、複肇  

な対象ほ教えないが情報量の少ない2値イヒ画像を対象に  

する事とLた。   

また、認識対象を制約しない方法として線形判別分斬  

を用いた。学習サンプルかち計算した特徴ベクトルを使  

い、固有値問題を解くことで得られる判別空間上での学  

習サンプルの平均ベクトルと、計測パタ叫ンのベクトル  

とのユ椚クリッド距離を計算し、距離最小ルールで識別  

を行うこととLた。  

ソフトウニヂ境成  
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1 識別結果表示 妻  
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カテゴリ血登録  

サンプリング実行  

学習手順の流れ  

① 学習カテゴリ鵬番号（ユ～ユ0）に指冠する。  

智過去に学習Lたカテゴリーに新たに追加も可敵。  

② 学習カテゴリ仙用のアイコンをファイルー覧から選  

↓ 訳する。  
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③
↓
④
ノ
↓
 
 

学習カテゴリm（認識対象物）の名称を入力する。  

マスクによる高次自己相関計算装置より幾何学的特  

教を20サンプル取込む。  

箪．事業の成果葱窓とめ   

⑳一部プログラム上の不備（識別速度、グラフ化）ほ   

残ったが、課題に対して  

①仕様の洪庵  

②プログラムの設計制作  

③動作確認   

が行えたことで冒漂ほ達成できた。  

⑤ すべての学習カテゴリ鵬を取込むまで上記①～④ま  

÷ でを繰り返す。  

⑥ 統計的特教（平均ベタで、／しレ）を抽出する。   

Y  

⑦ 幾何学的特徴及び6統計的碍教をファイルとして／＼〉－“  

J ドディスクに沫存する。  

⑧ 学習終了  

㊥下記項目につ車ては機能拡張を行った。   

①グラフィカルユーザmインターフェイス（竜もノ  

三）により操作が簡単になり、操作性が向上し  

÷〔  

J＼岬○   

②識別するカテゴリ劇の数ほ従来は3竜額に制約  

されていたが、それを拡張できた。 √二1C軽質で  

確認済み）   

③認識結束を文字と絵で表現できるようになった。  

識別手順野涜磨  

① 上記学習の⑦で綻存したフ7イルを選択する。  

∃
壱
②
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マスクによる高次き三相開景観装置より幾何学的弓寺  

傲を取込む。  
㊨上記研究（実験）を通じて、画像処1撃技術の基詳を   

修得Lた。  ③ 取込んだ言十鄭パタmソのベクトルと学習カテゴリ】  

、し の平均ベクトルとのユークリッド距離を言十算てノ、最  

も近いカテゴリ刑を識別する。  

匂計算Lたユ¶クリッド距離は画面に表示する。  

④ 上記③で識別したカテゴリーの名称とアイコソを蓑  

i 示する。  

5。今後沿課題と検討事項   

㊧今後、本技術を自動化装置とLて完成させていくた   

め、装置実用化技術（コスト、信頼性、小型化等）  

を検討てノていく。  

終了を選択されるまで上記②√＼－ノ④を繰り返す。  

識別終了  

⑤
↓
⑥
 
 

⑳当社内で画像処理技術を保有した技術者の増加に努   

力Lていく。   

窯験（動作確認∋   

¢指の太数、およびじゃんげんのグ・一、チョキ、パー  

で識別実験を行った。   

空大きさや位置が多少変わっても正しく識別できた。  
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