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研究成果の概要（和文）：本研究では、マダイ稚魚の選別作業の自動化を図るために、マダイ稚魚の吻部、及び、外形
形状の画像特徴の抽出手法の開発を主に実施した。代表的な人の顔認識手法であるActive Appearance Modelをマダイ
稚魚の口に適用した。外形形状の画像特徴の抽出手法では、2値画像処理、エッジ検出、線検出を用いた。研究成果と
しては、Active Appearance Modelは、吻部の極端な変形、および、カメラに対する稚魚の顔の傾きの変化に対して弱
い事がわかった。また、外形形状の画像特徴の抽出手法からの検出では、研究当初の検出能力と比較して飛躍的に検出
能力が向上でき、かつ、タクトも非常に短くなった。

研究成果の概要（英文）：In this research, I have developed mainly image processing technique of detecting 
the shape of the mouse and the contour shape of the red sea bream. In the mouse detection, I have applied 
to the red sea bream the method using Active Appearance Model which is popular for human face 
recognition. In the contour shape detection, I have applied to the red sea bream the binary processing 
method, edge detection method and line detection method. The result of our research was as follows. In 
the mouse detection, the method using Active Appearance Model is weak for extreme deformed mouse and for 
an improper inclination angle of the face area to the camera. In the contour shape detection,the 
capability of detecting the deformed fly has been largely enhanced and the tact time for sorting the 
deformed fly has been highly shortened.

研究分野： ロボット工学　画像処理

キーワード： 水産養殖　種苗生産　画像処理　選別

  ２版



1. 研究開始当初の背景 

マダイにおいて、外観形状はその値打ちを

大きく決める要素となる。その為、種苗生産

においては、最終工程で変形魚を熟練作業者

が選別し取り除いている。 

主な変形魚を図１に示す。変形魚としては、

もっとも多い短躯、丸み、尾柄短縮、尾椎骨

異常、パグヘッドネス、前湾症、背部陥没、

腹部陥没、吻部歪み、吻部不整合等、多種の

変形がある。その多くの原因が、骨格異常で

あり、外観の形態異常として現れている。 

 

稚魚の選別の自動化に関する先行研究はほ

とんどなく、我々が実施した先行研究例を示

す。実験は比較的簡単に撮影できる稚魚側面

の透過画像を市販のカメラにて撮影し、市販

の画像処理装置を用いて画像処理をした。そ

の実験結果は、正常魚（熟練作業者判定）に

対して、正常魚（機械判定）の割合は、約９

０％強であったが、変形魚（熟練作業者判定）

に対して、変形魚（機械判定）の割合は、約

５０～７０％と検出能力が低かった。また、

吻部の歪みなど、稚魚側面の画像からは検出

できない変形も多い時は約２０％あった。 

2. 研究目的 

撮影上の課題としては、「撮影時の稚魚の

動き」、「背ビレ、尾ビレ、臀ビレ、腹ビレ等

のヒレの写り込み」、「腹部等の反射」、「基準

のとりにくい輪郭形状」、「水滴」等計測する

為の阻害要因が多い。また、ロットによって

は、吻部の歪み、吻部の不整合が多く発生し、

側面の透過画像では検出できない。 

タクト面でも、本学白浜事業場では、繁忙

期に、約２０万匹／日を処理しなければなら

ず、処理能力が高くなければならない。 

従って、高タクトで、かつ、撮影上の課題

も克服でき、現状の選別システムを大きく変

更しないで設置できる画像処理技術の開発が

研究目的となる。 

 

3. 研究の方法 

選別システム面からは、 

① 撮像時の稚魚の不活性化  

② 稚魚の画像処理装置へのハンドリング方

法 

③ 稚魚の撮像、画像処理 

④ 変形魚の排除方法 

である。 

 画像処理技術面からは、 

① 吻部の画像処理 

② 側面透過画像処理 

③ 熟練者判定と機械判定の相関 

である。 

本研究においては、吻部の画像処理、側面

透過画像処理を重点的に実施した。 

 

4. 研究成果 

（１） 吻部の画像処理 

① Active Appearance Model 

吻部検出には、顔認識に広く用いられてい
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③ 実験結果
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