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1. Mech-DLK のクイックスタート
1.1. Mech-DLKについて
Mech-DLK は Mech-Mind が自主開発したマシンビジョン用ディープラーニングソフトウェアで
す。最先端なディープラーニングアルゴリズムが組み込まれており、従来の画像処理では認識
不可能であった対象物を認識できるようになりました。対象物を見分けるインスタンスセグメ
ンテーション、位置決め、分類などの機能も付いています。

直感的なインターフェースにより、ノーコードで操作できるのでディープラーニングの予備知
識がなくても、Mech-DLK を使用してモデルのトレーニングと検証を簡単に実現できます。

ソフトウェアには、「すばやく位置決め」、「欠陥セグメンテーション」、「画像分類」、「
対象物検出」、「インスタンスセグメンテーション」の五つのモジュールが組み込まれていま
す。

インスタンスセグメンテーション
各対象物の輪郭をセグメンテーションしてカテゴリラベルを出力

対象物検出よりもっと繊細的なセグメンテーションが可能、単一または複数のカテゴリーの対
象物を判別し、それらの輪郭をセグメントすることができます。デパレタイジング・パレタイ
ジング、部品のロード・アンロード、商品の仕分けなどのシーンに適し、Mech-Vision と Mech-
Viz と合わせて対象物の把持を実現します。

• 多種類積み木をセグメンテーションします。

• バラ積みトラックリンクをセグメンテーションします。
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• 密集している段ボールをセグメンテーションします。

欠陥セグメンテーション
画像中の欠陥領域を認識・分割

様々な欠陥の検出に使用されます。例えば、汚れ、気泡、キズなど表面にある欠陥。または曲
げ、不規則的な形、破損などの外見欠陥。この検出は、微小な欠陥、複雑な背景、ランダムな
ワーク位置にも対応できます。

• レンズ表面の気泡や接着剤のはみ出し。

• パーツの曲げ。
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画像分類
ワークの種類を認識

ワークの表裏・向きを判別し、欠陥種類を判断し、対象物が欠落しているか、きちんと配置さ
れているかを判断します。

• ワークのレイアウトがきれいか乱雑かを判別します。

• ワークの表と裏を判別します。

対象物検出
すべての対象物の位置を検出してカテゴリを判断

PCB の電子部品の欠落など、固定位置における部品の欠落を検出するために使用します。ま
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た、数百個、数千個の物体でも素早い位置決めとカウントが実現可能です。

• ローターの位置を検出します。

• 鉄筋をカウントします。

すばやく位置決め
姿勢認識により画像を補正

画像の対象領域内の対象物を検出し、画像を指定した向きと位置に回転させます。

• 対称パーツの角度を認識して揃えます。
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1.2. 更新説明
Mech-DLK 2.4.2 更新説明
ソフトウェア使用の地域制限を設けました。ヘルプ › ソフトウェアについてをクリックして地域
制限の情報を確認してください。

Mech-DLK 2.4.1 更新説明

新機能

モジュールの接続

Mech-DLK 2.4.1 バージョンに、モジュールの接続機能を追加しました。ユーザーは実際のニー
ズに応じて自由にモジュールを接続する（ただし「すばやく位置決め」モジュールは最初に配
置しなければならない）ことでより複雑な課題を解決できます。例えば、欠陥を位置決めして
分類するプロジェクトでは、「欠陥セグメンテーション」モジュールの後に「画像分類」モジ
ュールを接続すればいいです。また、前のモジュールからデータをインポートして使用するこ
とも可能です。インポートする時、データ選択機能により、使用したい画像だけをインポート
できます。

トレーニングセンター

トレーニング待機機能を追加しました。トレーニングセンターウィンドウにはトレーニング中
のプロジェクトとトレーニング待機プロジェクトが表示されます。複数のモデルをトレーニン
グする現場に適しています。待機リストの順番に従ってトレーニングします。次のプロジェク
トをトレーニングするために手動で操作する必要がなく、時間の削減が図れます。
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マスクを全部の画像に適用可能、マスクの色を編集可能

「欠陥セグメンテーション」モジュールのマスクツールは、「全部に適用」と「一枚に適用」
を選択可能です。

• 一枚に適用：今表示されている画像にのみマスクを適用します。トレーニング中にのみ有効
です。

• 全部に適用：今作成したマスクをすべての画像に適用します。トレーニング中も検証中も有
効です。

ショートカット説明ウィンドウ

ラベル付け画面の右下の  をクリックしてショートカット説明ウィンドウを開きます。

長方形ツール描画補助線

「インスタンスセグメンテーション」と「対象物検出」モジュールでは、「長方形ツール」に
描画補助線機能を追加し、よりかんたんに長方形ラベルを作成できるようになりました。

検証結果の信頼度とフィルタリング

「インスタンスセグメンテーション」と「対象物検出」モジュールでは、信頼度によってフィ
ルタリングする機能を追加し、モデルの正確率を評価することが可能になりました。

機能の最適化

画像分類アルゴリズム

画像分類アルゴリズムを最適化しました。トレーニングの収束がより速くなり、複雑な現場の
モデルの正確率は約 20% 向上します。

Mech-DLK SDK の最適化

Mech-DLK SDK を再構築しました。より安定的に、かんたんに使用できます。 Mech-DLK SDK 
は接続されたモジュールの推論、ハードウェアの切り替えをサポートするほか、より多くのサ
ンプルプログラムを提供しています。

欠陥判定ルールの設定

「欠陥セグメンテーション」モジュールの「欠陥判定ルール設定」ウィンドウを最適化しまし
た。クリック して詳しい説明をお読みください。

すばやく位置決めモジュールに並進機能を追加

「すばやく位置決め」モジュールでは、「テンプレート設定」ウィンドウに「画像調整」機能
に並進機能を追加し、画像を X/Y 方向に沿って並進することが可能になりました。トレーニング
された画像はユーザー指定の位置と角度で出力されます。
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テンプレートツール

「インスタンスセグメンテーション」と「対象物検出」モジュールでは、テンプレートを選択
してから Shift を押したままマウスホイールを回転させるか、「回転角度」を設定することでテ
ンプレートの角度を調整できます。

過去バージョンの更新説明
▼ クリックしてMech-DLK 2.3.0 の更新説明をお読みください。

Mech-DLK 2.3.0 の更新説明

• グラフィックカードドライバーの更新

Mech-DLK 2.3.0 バージョンのソフトウェアを使用する前に、グラフィックカードドライ
バーを 472.50 以上にアップグレードしてください。

• トレーニングの速度の向上

アルゴリズムを最適化し、モデルトレーニングの速度を向上させました。トレーニングを
実行中、最適なモデルだけを保存します。トレーニングを途中で中止することはできませ
ん。

• 新機能‐スマートラベル付けツール

「欠陥セグメンテーション」、「インスタンスセグメンテーション」、「対象物検出」モ
ジュールでは、スマートラベル付けツールを使用し、ラベル付け対象物の中心位置をクリ
ックすればラベル付けをすばやく実行できます。不要な領域を右クリックすれば削除でき
ます。Enter をクリックしてラベル付けを完成します。

• 新機能‐ポリゴンのラベル付けアンカーポイントの追加・削除

「インスタンスセグメンテーション」と「対象物検出」モジュールでは、ポリゴンラベル
付けツールを使用してラベルを付けたあと、ラベルを修正したい場合、二つのアンカーポ
イント間の線をクリックすればアンカーポイントを追加でき、アンカーポイントを選択し
て右クリックすれば削除できます。

• 新機能‐ラベル付けのテンプレートツール

「インスタンスセグメンテーション」と「対象物検出」モジュールでは、テンプレートツ
ールを使用して付けたラベルをテンプレートに設定することができます。設定後、クリッ
クすればラベルを付けることができます。これは、画像に同じカテゴリーの複数の対象物
があり、かつ整列して並んでいるシーンに適用され、ラベル付けの効率向上に役立ちま
す。

• 新機能‐画像の拡大・縮小プレビュー

単一の画像とトリミングされた画像のプレビューが可能です。
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• 最適化‐グリッド線ツール

グリッド線ツールを最適化しました。グリッド線を描いたあと、グリッド選択ツールに切
り替えて分割した部分の左のチェックを入れて選択することができ、右のアイコンをクリ
ックするれプレニューすることができます。

• 最適化‐データのフィルタリング

結果タイプのフィルタリング機能を追加します。「正しい結果」、「間違った結果」、「
過検出」、「見逃し」などのラベルによってデータをフィルタリングできます。「OK ラ
ベル付き画像」と「NG ラベル付き画像」を追加しました。

• 最適化‐ディープラーニング環境を内蔵

ディープラーニング環境を Mech-DLK に内蔵していますので、環境をインストールする
必要はありません。

▼ クリックしてMech-DLK 2.2.1 の更新説明をお読みください。
Mech-DLK 2.2.1 更新説明

• 新機能‐「画像分類」モジュールの CAＭ 表示

モデルトレーニング後、[ CAM を表示 ] をクリックしたらヒートマップで特徴の重みを確
認し、これに基づいて分類を行います。エリアの色が赤いほど、このカテゴリに分類され
る過程での重みが大きくなります。

• 新機能‐CPU で推論を実行するモデルの検証とエクスポート
◦ 画像分類、対象物検出：トレーニングが完了したら、モデルをエクスポートする前に

推論を展開するデバイス をCPU または GPU に設定できます。
◦ インスタンスセグメンテーション：モデルをトレーニングする前に、トレーニングパ

ラメータで推論を展開するデバイスをCPUまたはGPUに設定できます。詳しくは以下
の通りです。
▪ CPU 軽量モデル：トレーニングする前に、トレーニングパラメータの モデルタイ

プ を 軽量（CPUを推奨） に設定し、モデルをエクスポートする時に 展開するデ
バイス を CPU または GPU に設定します。

▪ GPU 標準モデル：トレーニングする前に、トレーニングパラメータの モデルタイ
プ を 標準（GPUを推奨） に設定し、モデルをエクスポートする時に 展開するデ
バイス を GPU に設定します。

1.3. システム要件
Mech-DLK を実行するデバイスは、以下の要件を満たす必要があります。
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ライセンスドングル Pro-Run Pro-Train

オペレーティングシ
ステム Windows 10 以上

CPU Intel® Core™ i7-6700 以上

メモリ 8 GB 以上 16 GB 以上

グラフィックカード GeForce GTX 1650 以上 GeForce RTX 3060 以上

グラフィックカード
のドライバー バージョン 472.50 以上


Pro-Run バージョンには、Mech-DLK SDK 展開、ラベル付け、実行モードの機能がありま
す。Pro-Train バージョンには、モジュールの接続、ラベル付け、トレーニング、検
証、Mech-DLK SDK 展開の機能が揃っています。

グラフィックカード性能

• Nvidia GeForce 6.1 同等以上のシリーズで、 以上の計算能力。

• ここをクリック してグラフィックカードの計算能力を確認できます。下図に示しています。

1.4. インストール説明
本節では Mech-DLK のインストールと使用前提を紹介します。
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Mech-DLK をインストールする
1. Mech-Mindダウンロードセンター にアクセスして Mech-DLK のインストールパッケージを

ダウンロードします。
2. Mech-DLK_installer_チェックコード.exe ファイルをクリックして指示に従って Mech-DLK 

をインストールします。正常にインストールした場合、以下の画面が表示されます。

ソフトウェア前提条件
ソフトウェアを正常に使用できるように以下の操作を実行してください。

インターフェイスとドライバーを確認する

Windows オペレーティングシステムの コントロールパネル で以下のことを確認します：

1. ネットワークとインターネット：他のデバイスを接続するために使用されるネットワーク イ
ンターフェイスが正常に機能していることを確認します。

2. デバイスマネージャー：[ ネットワークアダプター ]と[ ディスプレイアダプター ]をクリッ
クし、ネットワーク インターフェイスと GPU に必要なドライバーがインストールされてい
ることを確認します。

ソフトウェア ライセンスの設定

Mech-Mindは Wibu-Systems の CodeMeter を使用します。CodeMeter のインストールパッケ
ージはソフトウェアのインストールパッケージに含まれています。

1. 「ドングル」を IPC に差し込みます。
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2. ソフトウェア インストーラーを実行して CodeMeter をインストールします。
3. CodeMeter が実行していることを確認します。CodeMeter のアイコン がシステムパレッ

トに表示されていることを確認します。


• トライアルライセンスを取得したい場合(ドングルは不要)、トライアル ライセンスを

取得する をご参照ください。

• トライアルライセンスを更新したい場合、トライアル ライセンスを更新する をご参照
ください。

Windows Defender ファイアウォールを無効にする

Windows Defender ファイアウォールは、ネットワーク インターフェイスを介したソフトウェ
アと外部デバイス間の通信に影響を与える可能性があります。以下の操作を実行してください
：

1. コントロールパネルで システムとセキュリティ › Windows Defender ファイアウォール › 
詳細設定 を順番にクリックします。

2. 表示されたウィンドウで Windows Defender ファイアウォールのプロパティ をクリックし
ます。
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3. ドメインプロファイル タブで 保護されているネットワーク接続 の右側にある [ カスタマイ
ズ ] をクリックします。
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4. 表示されたウィンドウでネットワーク接続をすべてオフにしてから [ OK ] をクリックしま
す。
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5. プライベートプロファイル と パブリックプロファイル タブで手順 3 と 4 を実行します。

Windows Update を停止する

Windows は、更新を実行するために IPC を強制的にシャットダウンまたは再起動するので正常
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な使用に影響を与えます。予期しないダウンタイムを防ぐために、Windows Update を無効
にすることを推奨します。


Windows Update を有効にした場合、IPC が使用中にシャットダウンまたは再起動が発生
しないように Windows Update のアクティブ時間を設定するなど、措置を講じてくださ
い。

Windows Update を無効にする

1. コンピュータのタスクバーをクリックして サービス を検索します。
2. サービス をクリックして表示されたウィンドウで Windows Update をダブルクリックして

Windows Update のプロパティ を表示します。

3. [ 停止 ] をクリックします。
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4. スタートアップの種類 に 無効 を選択して [ 適用 ] をクリックします。
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5. 回復 タブをクリックしてサービスが失敗した場合のコンピューターの応答を全部 何もしな
い に設定して [ OK ] をクリックします。
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Windows Update Medic Service を無効にする

Windows Update Medic Service を有効にすると、コンピューターは継続的に更新プログラムを
受信します。Windows Update を無効にしても Windows Update Medic Service は Windows
Update を有効にします。Windows Update Medic Service を無効にしなければなりません。

Windows Update Medic Service を無効にするには、レジストリエディターで次の操作を行いま
す。

1. コンピュータのタスクバーをクリックして レジストリエディター を検索して開きます。
2. 左側で
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HKEY_LOCAL_MACHINE¥SYSTEM¥CurrentControlSet¥Services¥WaaSMedicSvc に
入ります。右側で Start を右クリックし、ショートカットメニューで 修正 をクリックしま
す。

3. 表示されたウィンドウで 値のデータ を 4 にして [ OK ] をクリックします。

4. FailureActions を右クリックしてショートカットメニューで 修正 をクリックします。

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 19



5. 表示されたウィンドウで下図に赤枠の中の数字を 01 にして [ OK ] をクリックします。

6. サービス に戻り、Windows Update Medic Service をダブルクリックして開きます。
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7. 修正の確認：全般タブでスタートアップの種類が無効になり、回復タブでサービスが失敗し
た場合のコンピューターの応答が全部「何もしない」になっていることを確認します。

以上の操作を完了したあと、Mech-DLK を使用できます。

1.5. 用語集
• ROI

画像処理を行う際に、画像全体の中から選択する処理を行いたい領域です。ROI を取り出す
ことで処理時間の短縮と精度の向上が図れます。

• ラベル付け

ラベル付けとは、ユーザーがツールを使って画像中にある特徴や欠陥、または画像全体をグ
ラフィカルに表現するプロセスです。ラベル付けを通してツールに「これは学ぶべきもの
だ」という指示を出します。

• データセット
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Mech-DLK は、ラベル付け情報が含まれた dlkdb フォーマットのファイルを出力します。

• ラベルなし

ラベルを付けていない画像データ。

• トレーニングセット

モデルトレーニングに使用され、手動でラベルを付けた画像データセットです。

• 検証セット

モデル効果の検証に使用される、手動でラベルを付けた画像のデータセットです。

• OK 画像

欠陥のない画像。

• NG 画像

欠陥がある画像。

• トレーニング

「トレニンーグセット」を使用してディープラーニングモデルをトレニンーグするプロセス
です。

• 検証

トレーニング済みモデルを使用してデータを予測し、結果を出力します。

• 正確率

モデルが検証セットを予測するとき、サンプルの総数に対する正しく予測されたサンプルの
数の比率です。

• ロス

モデルが予測した検証セットの結果は、真の結果とどの程度の違いがあるかを表す数値で
す。

• エポック

ディープラーニングアルゴリズムで、データを繰り返して学習した回数です。

• 過検出（FP）

OK 画像を欠陥画像と判断します。

見逃し（FN）
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• 欠陥画像を OK 画像と判断します。

1.6. 初めてのモデルトレーニング
本節では、「欠陥セグメンテーション」の例を通して、ディープラーニングモデルのトレーニ
ング方法について紹介していきます。ネットワークポートの画像をサンプルデータとして使用
します。

事前準備
ネットワークポートの画像データをダウンロードして解凍してください（ クリックでダウンロ
ード ）。

トレーニング手順

1. プロジェクトを新規作成：ホーム画面の [ プロジェクトを新規作成 ] をクリックし、パスを
指定して名前を入力し、最後に OK をクリックします。
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 パスに日本語がないように指定してください。

2. 「欠陥セグメンテーション」モジュールの追加：画面右側モジュールバーの  をクリック
し、[ 欠陥セグメンテーション ] を選択してから OK をクリックします。

3.
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画像をインポート：画面左上の [ インポート ] をクリックし、[ フォルダ ] を選択してデー
タをインポートします。



◦ 画像：一枚または数枚の画像をインポートします。
◦ フォルダ：指定したフォルダにあるすべての画像をインポートします。
◦ データセット：画像とラベルを含むフォルダ。ファイル › データセットをエクス

ポートによって生成されます。

4. 画像をラベル付け：この例では、欠陥なしの画像に OK ラベルを付け、ネットワークポート
の針の曲げと欠損に対して NG をつけます。これによってディープラーニングに必要な情報
を指定します。

NG 画像に対して、ラベル付け画面左側のツールバー  をマウスの左ボタンで長押しする
か、右クリックでラベル付けツールを呼び出します。欠陥形状に合わせたブラシツールを使
用し、画像内すべての欠陥にラベルを付けます。

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 25



間違った場合は、  の消しゴムツールを使ってラベルを消すことができます。

欠陥ラベルがない OK 画像に対して、左側の画像リストで選択して右クリックで [ OKに設
定 ] をクリックします。少なくとも一枚の OK 画像が必要です。
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5. モデルトレーニング：右のトレーニングパレットに切り替え、下の [ トレーニング ] をクリ
ックしてトレーニングを開始します。

6. モデル検証：モデルトレーニング終了後、[ 検証 ] をクリックして結果を確認します。
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7. モデルをエクスポート：[ モデルをエクスポート ]　をクリックし、「モデルをエクスポー
ト」ウィンドウに [ モデルをエクスポート ]（初期設定のままでいいです）をクリックしま
す。保存場所を指定してから（dlkpack 形式のファイルとして）エクスポートします。

これで、初めてのモデルトレーニングが出来上がりました！これから次の章の内容を読みなが

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 28



ら各モジュールの機能を体験みましょう。
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2. アルゴリズムモジュールの使用
2.1. インスタンスセグメンテーションモデルのトレーニ
ング
2.1.1. インスタンスセグメンテーションモジュールの概要
各対象物の輪郭をセグメンテーションし、カテゴリラベルを出力します。

使用シーン

パレタイジング・デパレタイジング：要求に応じて、段ボール、コンテナ、麻袋などの対象物
をパレットから取り出し、パレットや関連機器（破袋装置、コンベアなど）に載せるシーンに
適します。

ワークのロード・アンロード： 自動車産業、鉄鋼業、機械産業において、複雑なワーク、構造
部品、不規則な部品などの把持、伝送シーンに適します。
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商品仕分け：摘み取りや種まきなど、様々なEC倉庫での一般的なピッキングシーンに適しま
す。インフレータブルバッグ、透明包装、瓶詰めのアルミ缶、不規則な商品など、幅広い物品
に対応できます。
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宅配便： 軟包装、郵便封筒、段ボール、クッション封筒など一般的な物やさまざまな不規則
な形の宅配便に対応します。

実行手順

2.1.2. インスタンスセグメンテーションモジュールの使用例
本節では、Mech-DLK サンプルプロジェクトの積み木のデータセット（ダウンロード先）を提供
し、「インスタンスセグメンテーション」モジュールを用いてモデルトレーニングを行い、異
なる種類の積み木をセグメンテーションし、カテゴリラベルを出力します。


また、お手元のデータも使用できます。ラベル付けの段階に多少異なりますが、全体の操
作はほぼ同じです。
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1. プロジェクトを新規作成して「インスタンスセグメンテーション」モジュールを追加：ホー
ム画面の [ プロジェクトを新規作成 ] をクリックし、ディレクトリを選択してプロジェクト
名を入力し、新しいプロジェクトを作成します。右上の  をクリックし、「インスタンス
セグメンテーション」モジュールを選択します。

2. 積み木画像のデータセットのインポート:ダウンロードしたデータセットを解凍し、左上の [ 
インポート ] をクリックし、「フォルダ」を選択して、ダウンロードした画像データセット
をインポートします。積み木の画像データセットには、4 種類の形と色の積み木が含まれて
います。
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3. ROI 設定：  をクリックして、積み木が配置されたボックスを ROI として選択してから左
上の [ 適用 ] をクリックします。これは、不要な背景の情報による干渉を減少するためで
す。
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4. ラベルを作成：右側にある  をクリックし、対象物の名前や特徴によってラベルを作成し
ます。ここでは、異なる種類の積み木をセグメンテーシする必要があるので、形状に応じて
積み木に名前を付けます。また、色に応じて名前を付けてもいいです。

5. 画像のラベル付け：画像左側にあるツールバーの  をマウスの左ボタン長押し、または右
クリックして、ラベル付けツールを選択し、セグメンテーションする積み木の外輪郭をラベ
ル付けします。積み木の形状に対応するラベルを付けます。 クリック してラベル付けのツ
ールについての説明を確認します。
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6. トレーニングセットと検証セットを分ける：ソフトウェアでは、デフォルトの設定として、
データセットの 80％ をトレーニングセット、残りの 20％ を検証セットに分けます。  を
クリックし、スライダをドラッグしてその割合を調整することができます。トレーニングセ
ットも検証セットも全種類の画像が含まれていることを確認してください。この条件を満た
さない場合、画像名を選択し、右クリックで調整してください。
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7. モデルトレーニング：デフォルトのパラメータを使って、[ トレーニング ] をクリックすれ
ばモデルのトレーニングを開始します。クリック してトレーニングパラメータの設定につい
ての説明を確認します。

8. モデル検証：モデルトレーニング終了後、[ 検証 ] をクリックして結果を確認します。クリ
ック して検証パラメータの設定についての説明を確認します。

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 37



9. モデルをエクスポート：[ モデルをエクスポート ] をクリックして モデルエクスポートパラ
メータ を設定します。それから[ モデルをエクスポート ] をクリックして保存場所を選択し
てからモデルをエクスポートします。

エクスポートされたモデルは Mech-Vision とMech-DLK SDK に使用できます。クリック  して詳
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細な説明を確認します。

2.1.3. ラベル付けツール
画像の対象にラベルを付けます。これによってディープラーニングに必要な情報を指定しま
す。

ソフトウェアには複数のラベル付けツールが組み込まれています。現場のニーズに応じて使用
してください。


ラベル付けツールを使用する前に、プロジェクトのニーズに応じてラベルを作成してくだ
さい。

ポリゴンツール

アンカーポイントを指定することでポリゴンを描画します。形状が複雑な対象物に適していま
す。

1.  をクリックします（ショートカット：P）。
2. ラベル付け画面でマウスの左りボタンをクリックしてアンカーポイントを指定します。ポリ

ゴンの描画が完了したあと右クリックして終了します。（少なく 3つのアンカーポイントが
必要です。）

3. 複数のタイプのラベルを作成した場合、各タイプに異なる色を付けます。

ラベル付けが完了した後、選択ツールを使用してラベルを選択して調整することが可能です。
以下のように操作します。

• 左ボタンをクリックしてアンカーポイントを追加します。

• アンカーポイントを右ボタンをクリックして削除します。

• 左ボタンを押したままアンカーポイントをドラッグしてラベルの形状を変更します。

楕円形ツール

アンカーポイントを指定して楕円形を描きます。楕円形の対象物に適しています。

1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：L）。
2. ラベル付け画面でマウスの左りボタンをクリックしてアンカーポイントを指定します。楕円

形を描くには少なくとも 5つのアンカーポイントを指定する必要があります。
3. 複数のタイプのラベルを作成した場合、各タイプに異なる色を付けます。

ラベル付け完了後、選択ツールを使用してラベルを選択して左ボタンを押したままアンカーポ
イントをドラッグするとラベルの形状を変更します。

長方形ツール

ドラッグすることで長方形のラベルを作成できます。長方形の対象物に適しています。
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1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：R）。
2. マウスの左ボタンを押したままドラッグし、手を放すと長方形の描画が完了します。
3. 複数のタイプのラベルを作成した場合、各タイプに異なる色を付けます。

スマートラベル付けツール

画像の特徴を自動的に選択できます。

画像には色が異なるばら積みの対象物がある場合に、スマートラベル付けツールを使用してラ
ベルを自動的に追加できます。

1.  をクリックします（ショートカット：M）。
2. ラベル付け画面でカーソルを特徴に合わせてからクリックします。

◦ 特徴の漏れがあれば、漏れ部分をまたクリックして追加します。
◦ 不要な部分を入れた場合に右クリックしてこの部分の選択をキャンセルします。

3. 左上の[ 適用 ]をクリックしてラベル付けを完了します。

輪郭をより精確にラベル付けしたい場合、「選択ツール」を使用して以下のように調整します
：

1. 「選択ツール」をクリックし、調整したいラベルを選択します。
2. これから輪郭を調整します。三つの方法があり、実際に応じて使用してください。できるだ

けラベル付け領域の輪郭が対象物の輪郭が重なるようにします。
a. 輪郭線の一部分を変えます。修正したい部分のアンカーポイントにカーソルを合わせ、

カーソルが になったら左ボタンを押してドラッグします。するとアンカーポイントが
移動し、輪郭線も変わります。

b. アンカーポイントを削除します。カーソルを削除したいアンカーポイントに合わせ、カ
ーソルが になったら右クリックして削除します。

c. アンカーポイントを追加します。輪郭線にカーソルを合わせ、カーソルが になったら
左クリックして追加します。


画像に対象物の色が異なり、かつ輪郭がはっきりしている場合に、複数の対象物にラベル
をつけた後に[ 適用 ]をクリックしてください。対象物同士が密集している場合に一回に 1
つの対象物にラベルを付けてください。

テンプレートツール

付けたラベルをテンプレートとして使用します。テンプレートを使用して輪郭/形状が同じ対象
物を速やかにラベル付けすることができます。

これは、画像に同じカテゴリーの複数の対象物があり、かつ整列して並んでいるシーンに適し
ており、ラベル付けの効率向上に役立ちます。

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 40



1.  をクリックします（ショートカット：C）。
2. テンプレートとするラベルを選択します。
3. テンプレートを対象部に移動して角度を調整してからクリックします。

◦ 大まかに調整：Shift を押したままマウスホイールを回転させます。
◦ 精確に調整：「回転角度」パラメータを調整します。


ラベル付けの過程で Ctrl を押しながら対象ラベルをクリックして[ テンプレートを変える ]
をクリックするとテンプレートを変えます。

ROI ツール

ROI ツールを使用することで処理する画像の部分を選択します。

これは不要な背景による干渉を削減するためです。

1.  をクリックします（ショートカット：O）。
2. ラベル付け画面で ROI を調整します。
3. 左上の[ 適用 ]をクリックします。

選択ツール

ラベルを選択、移動、調整することができます。

1.  をクリックします（ショートカット：S）。
2. カーソルを処理したいラベルに合わせてクリックします。Ctrl をクリックすると複数選択で

きます。
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拡大/縮小

回転

移動

2.1.4. 高精度なモデルを得るため
本節では、最もモデルの品質に影響を与えるいくつかの要因および高品質なモデルをトレーニ
ングする方法について紹介していきます。

画像の品質を確保する

1. 画像の 露出過度、露出不足、色ずれ、ぼやけ、遮蔽 を回避します。これらが発生したら、
ディープラーニングモデルが依存する画像の特徴が失われ、モデル学習の効果に影響を与え
る可能性があります。
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2. 取得したデータの 背景、視野、高さ が現場のシーンと一致することを確認します。一致し
なければモデルの精度が出なくなり、データを再取得しなければならなくなることもあるの
で、必ず確認してください。
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データセットの品質を確保する

「インスタンスセグメンテーション」は、画像から対象物の特徴を抽出して学習を行うことで
モデルを生成し、現場に適用するため、取得した画像は現場と一致しなければなりません。

データセットを取得する

各種の配置状況は、応用現場に合わせて調整してください。例えば、前工程から供給する時
に、横向き、縦向き、ばら積みの可能性が考えられます。横向き、縦向きの画像のみを採取し
た場合、バラ積みの認識効果は保証できません。つまり、データ取得は 現場のあらゆる可能性
を考慮 した方針で行います。以下のことにご注意ください：

• 取得したデータに、現場の応用であらゆる 対象物の向き が全部含まれることを確認しま
す。

• 取得したデータに、現場の応用であらゆる 対象物の位置 が全部含まれることを確認しま
す。

• 取得したデータに、現場の応用であらゆる 対象物同士の関係 が全部含まれることを確認し
ます。


いずれかの配置状況のデータが欠けたら、その状況を学習できず、精度も保証できませ
ん。したがって、誤差を低減するために必ずデータの本数と多様性を確保してください。

対象物の向き

対象物の位置
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対象物同士の関係
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データの取得例

1. 単一種類の金属部品を認識するプロジェクトで、50 枚の画像を取得します。対象物は、平
置きと側置きなどを考慮して画像を取得します。位置に関しては、ボックスの中心、四角、
コーナーにある状況を考えます。対象物同士の関係は、重なり合うことと並列になることを
考慮します。実際に取得した画像は以下のようです：

2. 7 種類の日用品が混在するプロジェクトでは、商品を分類します。対象物の特徴を把握する
ためには、同じ対象物がさまざまな向きで配置されている状況や、複数種類の対象物が混在
している状況を考慮する必要があります。同じ対象物に対して取得するデータ数＝5×商品
の種類数。複数種類の対象物が混在しているとき取得するデータ数＝20×商品の種類数。対
象物は、平置きと側置き、斜めの姿勢があります。位置に関しては、ボックスの中心、四
角、コーナーに配置されていることがあります。対象物同士の関係は、重なり合いや並列、
密集しているなどを考慮します。実際に取得した画像は以下のようです：
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◦ 単一種類

◦ 多種類

3. クローラシューのプロジェクトでは、複数の型番の対象物があるため、（30×モデル数）の
データを取得します。対象物の向きについては、上向きのみ考慮します。位置に関して、さ
まざまな高さにある物を撮影する必要があります。対象物同士の関係については、密集して
いる状況に注意して撮影する必要があります。実際に取得した画像は以下のようです：
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4. 金属ワークのプロジェクトでは、ワークを 1 層配置します。50 枚の画像を取得します。対
象物の向きについては、上向きだけを考慮して撮影します。位置に関しては、ボックスの中
心、四角、コーナーにある状況を考えます。対象物同士の関係については、密集している状
況に注意して撮影する必要があります。実際に取得した画像は以下のようです：

5. 金属ワークのプロジェクトでは、ワークを複数層配置します。30 枚の画像を取得します。
対象物の向きについては、上向きのみ考慮します。位置に関しては、ボックスの中心、四
角、コーナー、また低中高層にある状況も考えます。対象物同士の関係については、密集し
ている状況に注意して撮影する必要があります。実際に取得した画像は以下のようです：
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適切なデータセットを選択する

1. 画像枚数を控える

初めて「インスタンスセグメンテーション」のモデルをトレーニングするには、画像を
30~50 枚使用することを推奨します。データ量が多すぎると、トレーニングの時間が長くな
り、また後続の改善の妨げになることもあります。

2. データの多様性を確保する

データセット画像は、検出する対象物の照明環境、色、サイズなどの情報を含んでいる必要
があります。

◦ 照明環境：現場では照明が変化するので、データセットに異なる照明下で取得した画像
が含まれている必要があります。

◦ 色：ワークの色が異なるので、データセットに異なる色の画像が含まれている必要があ
ります。

◦ サイズ：ワークのサイズが異なるので、データセットにサイズが異なるワークの画像が
含まれている必要があります。


現場のあらゆる状況がトレーニングセットに含まれるように、データ拡張トレー
ニングのパラメータを調整することでデータセットを補完し、現場でのすべての
状況をデータセットに入れます。
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3. 各種類のデータを均等な割合で使用する

トレーニングセットに、各カテゴリーや配置状況の画像を均等な割合で使用する必要があり
ます。あるカテゴリーの対象物の画像を 20 枚、別のカテゴリーの画像を 3 枚使用したりし
てはいけません。

4. トレーニングセットが使用シーンと一致する

照明環境、ワークの特徴、検査時の背景、視野の広さなど、現場のシーンと一致する背景の
画像を使用します。

ラベル付けの品質を確保する

ラベル付けの方針を決める

1. ワークの上面の輪郭をラベル付けする：平置きの段ボール箱、錠剤箱、長方形ワークなど、
規則的な形のものに適します。上面の輪郭から把持ポイントを算出します。ユーザーは上面
の矩形ボックスだけをラベル付けすれば良いです。

2. ワークの輪郭をラベル付けする：麻袋やあらゆるワークに適します。
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3. 特殊なケース：ロボットハンドが必要、または特別な把持方法を使用するケースに適しま
す。
◦ ボトルを把持する場合、吸盤がボトルの首にぴったりと合うように把持するので（高い

精度が必要）、ボトルの首の輪郭だけをラベル付けます。

◦ ローターを把持する場合、ローターの向きを認識する必要があります。向きは真ん中の
部分から判断しますので、両端でなく、真ん中の部分だけにラベルを付けます。
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◦ 金属部品を把持する場合、金属ワークの中間部を吸着するように、両端でなく、真ん中
の部分だけにラベルを付けます。

ラベル付けの品質をチェックする

ラベル付けの品質は、完全性、正確性、一貫性、精確性の面を考慮します。

1. 完全性：条件に満たすすべての対象物を漏れなくラベル付けること。
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2. 正確性：対称物とラベルが一致すること。

3. 一貫性：同じラベル付けルールを守ること。例えば、露出度 85% の対象物をラベル付ける
ことになっているとき、条件を満たすすべての対象物を漏れなくラベル付けしなければなり
ません。
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4. 精確性：ラベルの輪郭が対象の輪郭にぴったり沿うようにすること。

2.2. 欠陥セグメンテーションモデルのトレーニング
2.2.1. 欠陥セグメンテーションモジュールの概要
画像の欠陥領域を認識し、分割します。

使用シーン

1. 新エネルギー業界：各種の欠陥検出に適用されます。リチウムイオン電池の溶接隙間や外見
欠陥検出など、微小な欠陥、複雑な背景、ランダムなワーク位置にも対応可能です。
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2. 電気機器製造業：汚れ、気泡、キズなど表面にある欠陥など、部品や電気機器の欠陥検出に
使用されます。

3. PCB、印刷、日用品製造業：キズ、異物混入など、PCB基板、コネクタ、印刷製品、日用品
など表面欠陥の検出に使用されます。

実行手順

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 57



2.2.2. 欠陥セグメンテーションモジュールの使用例
本節では、Mech-DLK LAN ポートのデータセット（ ダウンロード先 ）を提供し、欠陥セグメン
テーションモジュールの使用方法を説明します。接触子の欠陥を学習し、予測、検証を行って
いきます。初めてのモデルトレーニング と異なり、本節では欠陥ラベル付け、トレーニングセ
ットの選択、モデル検証標準の調整などの方面で欠陥検出の実行をガイドしていきます。


また、お手元のデータも使用できます。ラベル付けの段階に多少異なりますが、全体の操
作はほぼ同じです。

1. プロジェクトを新規作成して「欠陥セグメンテーション」モジュールを追加：ホーム画面の
[ プロジェクトを新規作成 ] をクリックし、ディレクトリを選択してプロジェクト名を入力
し、新しいプロジェクトを作成します。右上の  をクリックし、「欠陥セグメンテーショ
ン」モジュールを選択します。
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2. 接触子画像デートをインポート：ダウンロードしたデータを解凍します。画面の左上の [ イ
ンポート ] をクリックし、[ フォルダ ] を選択してデータセットをインポートします。データ
セットに、接触子の折れ、曲げなどの欠陥画像と OK 画像があります。
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3. ROI 設定： をクリックし、背景の情報による干渉を減少するために、接触子を囲むように
関心領域を設定します。それで左上の[ 適用 ]をクリックして使用します。これは、不要な背
景の情報による干渉を減少するためです。

4. 画像のラベル付け：ここで、接触子に欠陥なしの部品を OK、曲げ、折れの欠陥がある部品
を NG とラベル付けします。

◦ NG 画像に対して、ラベル付け画面左側のツールバーをマウスの左ボタンで長押しする
か、右クリックでラベル付けツールを呼び出します。ここではブラシツールを使用する
ことを推奨します。ラベルを付ける時、欠陥以外の領域を避けて欠陥のエッジに沿うよ
うにしてください。 クリック してラベル付けのツールについての説明を確認します。
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◦ OK 画像に対して、左側の画像リストで選択して右クリックで [ OKに設定 ] をクリック
します。

5. トレーニングセットと検証セットを分ける：トレーニングセットと検証セットは、いずれも
全種類の欠陥画像を含まなければなりません。そのうえ、少なくとも 1 枚の OK 画像を含ま
なければなりません。トレーニングセットまたは検証セットに、ある種類の欠陥画像が欠け
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たら、欠陥セグメンテーションモジュールではこの種類の欠陥を学習できず、取得したモデ
ルはこの欠陥を検出できません。この場合、画像名を右クリックして移動してください。

6. モデルトレーニング：デフォルトのパラメータを使って、[ トレーニング ] をクリックして
モデルのトレーニングを開始します。クリック してトレーニングパラメータの設定について
の説明を確認します。

7. モデル検証：モデルトレーニング終了後、[ 検証 ] をクリックして結果を確認します。クリ
ック して検証パラメータの設定についての説明を確認します。また、欠陥判定ルール を編
集することで欠陥をフィルタリングすることができます。
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8. モデルをエクスポート：[ モデルをエクスポート ] をクリックして モデルエクスポートパラ
メータ を設定します。それから[ モデルをエクスポート ] をクリックして保存場所を選択し
てからモデルをエクスポートします。
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エクスポートされたモデルは Mech-Vision とMech-DLK SDK に使用できます。クリック して
詳細な説明を確認します。

2.2.3. ラベル付けツール

欠陥ラベル付けツール

画像の欠陥にラベルを付けます。これによってディープラーニングに必要な情報を指定しま
す。

ソフトウェアには複数のラベル付けツールが組み込まれています。現場のニーズに応じて使用
してください。

ポリゴンツール

アンカーポイントを指定することでポリゴンを描画します。形状が複雑な対象物に適していま
す。

1.  をクリックします（ショートカット：P）。
2. ラベル付け画面でマウスの左りボタンをクリックしてアンカーポイントを指定します。ポリ

ゴンの描画が完了したあと右クリックして終了します。

ブラシツール

ブラシツールを使用してどんな形状でも描画できます。形状が複雑な欠陥に適しています。

1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：B）。
2. また、欠陥の大きさに応じてスライダーをドラッグしてブラシのサイズを調整するここもで

きます。
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3. マウスの左ボタンを押したままドラッグし、手を放すと長方形の描画が完了します。

自動充填なげなわツール

ブラシで領域を囲みます。形状が複雑な対象物に適しています。

1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：A）。
2. また、欠陥の大きさに応じてスライダーをドラッグしてブラシのサイズを調整するここもで

きます。
3. ラベル付け画面でマウスの左ボタンを押したままドラッグして選択領域を作成すれば自動充

填します。

マスクツール

画像にトレーニングに干渉する部分に対してマスクを作成して隠すことができます。隠された
部分はトレーニングに関与しません。 例えば、画像には欠陥の判定ルールに合わないが欠陥と
似ている部分があれば、それを隠す必要があります。

ソフトウェアには複数のマスクツールが組み込まれています。現場のニーズに応じて使用して
ください。



• マスクタイプは、「一枚に適用」と「全部に適用」を選択できます。
◦ 一枚に適用：今編集している画像にのみマスクを適用します。
◦ 全部に適用：すべての画像にマスクを適用します。

• 同じタイプのマスクに同じ色で充填してください。

マスクのポリゴンツール
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1.  をクリックします（ショートカット：Shift+P）。
2. 「マスクタイプ」と「マスク充填」を選択します。
3. ラベル付け画面でマウスの左りボタンをクリックしてアンカーポイントを指定します。ポリ

ゴンの描画が完了したあと右クリックして終了します。

マスクのブラシツール

1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：Shift+B））。
2. 「マスクタイプ」と「マスク充填」、ブラシのサイズを設定します。
3. マウスの左ボタンを押したままドラッグし、手を放すと長方形の描画が完了します。

マスクのなげなわツール

1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：Shift+A）。
2. 「マスクタイプ」と「マスク充填」を設定します。
3. ラベル付け画面でマウスの左ボタンを押したままドラッグして選択領域を作成すれば自動充

填します。

消しゴムツール

付けたラベルを消します。
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1.  をクリックします（ショートカット：E）。
2. ラベル付け画面で消したい部分で左ボタンを押したままドラッグします。

 スライダーをドラッグして消しゴムのサイズを調整できます。

マスクの消しゴムツール

作成したマスクを消します。

1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：Shift+E）。
2. ラベル付け画面で消したい部分で左ボタンを押したままドラッグします。

 スライダーをドラッグして消しゴムのサイズを調整できます。

グリッド線ツール

検定のシーンでは、カメラにより収集した画像の寸法が大きい場合に、小さい欠陥がはっきり
見えないことがあります。グリッド線ツールを使用し、寸法の大きい画像を比率に従って同じ
サイズの小さな画像にカットすると小さな欠陥でも検出できます。まず画像の欠陥ラベル付け
を完了してからこのツールを使用してください。

1.  をクリックします（ショートカット：U）。
2. 「行」と「列」の値を設定し、[ 適用 ]をクリックします。

◦ カーソルを値ボックスに合わせてホイールを回転させて設定できます。
◦ 値ボックスに数字を入力して設定できます。

 分割する画像の枚数が多すぎると、合計画像数が次第に増えていき、推論時間が
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長くなります。

グリッド選択ツール

 を右クリックして  をクリックします（ショートカット：I）。デフォルトでは欠陥にラベ
ルが付けられた子画像を選択します。チェックされた子画像が「トレーニングセット/検証セッ
ト」に追加されます。また、ニーズに応じて欠陥あり/欠陥無しの子画像を選択することもでき
ます。 子画像にカーソルを合わせてプレビューボタンをクリックするとこの子画像をプレビュ
ーできます。

• 「欠陥を選択」：欠陥がある子画像をトレーニングセット/検証セットに追加します。

• 「すべて選択」：子画像を全部トレーニングセット/検証セットに追加し、欠陥がない子画
像を OK に設定します。

• 「選択を解除」：子画像の選択をキャンセルします。

2.2.4. 高精度なモデルを得るため
工業品質検査では、見逃し、過検出を極力抑さえる必要があります。そのため、欠陥セグメン
テーションのモデル精度が非常に重要となります。本節では、最もモデルの品質に影響を与え
るいくつかの要因および高品質なモデルをトレーニングする方法について紹介していきます。

ラベル付けの品質を確保する

ラベル付けの品質はモデルの精度に多大な影響を与えます。現場のプロジェクトにおいて、ラ
ベル付けの品質が悪いせいでモデルの精度が出ないケースが 90% 以上と見られます。したがっ
て、モデルの精度が出ない場合、最優先にラベル付けをチェックします。

ラベル付けの品質は、一貫性、完全性、精確性、確実性から考えます。

1. 一貫性：画像とカテゴリーのラベルは互いに対応することです。同じ種類の欠陥に異なるラ
ベルを付けてはいけません。

2. 完全性：条件に満たすすべての領域に漏れなくラベルを付けることです。
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3. 精確性：ラベルの輪郭が対象の輪郭にピッタリ合わせることです。

4. 確実性：人で判断できない疑似欠陥について、マスクツールを使用して欠陥を覆うことで回
避することです。
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複数の疑似欠陥が含まれている画像につき、その欠陥が基準を満たしているかどうかを判
断できない場合、最終的のトレーニング結果に影響が出るためそれを削除します。

適切な関心領域（ROI）を設定する

ROI を設定することで、背景による干渉を抑えられます。ROI の境界は、なるべく対象物の外縁
に近づかせます。


ROI 設定はすべての画像に適用されます。そのため、すべての画像にある対象物が ROI 内
にあることを確認してください。特に、ワークの供給位置が不安定な場合や、サイズがバ
ラバラな場合に注意しましょう。

適切なデータセットを選択する

• 画像枚数を控える 「欠陥セグメンテーション」では、初めてのモデル学習に 20~30 枚使用
することを推奨します（欠陥の種類やバラツキによって決めてください）。データ量は多い
ほど良いわけではなく、あまりにも多いと、後でモデルを改善する時にトレーニング時間が
延ばされます。

• データの多様性を確保する データセット画像は、検出する対象物の照明環境、色、サイズな
どの情報を含んでいる必要があります。 また、全種類の NG 画像を含まなければなりませ
ん。OK 画像同士の違いが少なく、特徴が似ている場合、適切に減らしても大丈夫です。
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• 各種類のデータを均等な割合で使用する トレーニングセットに含まれる異なるカテゴリーの
画像を均等な割合で使用する必要があります。あるカテゴリーの対象物の画像を 20 枚、別
のカテゴリーの画像を 5 枚使用したりしてはいけません。

• トレーニングセットが使用シーンと一致する 照明環境、ワークの特徴、検査時の背景、視野
の広さなど、現場のシーンと一致する背景の画像を使用します。

2.2.5. 欠陥判定ルールの設定

ルール組み合わせ設定

1つだけまたは複数の欠陥判定ルールを組合わせます。組み合わせのルール同士は「or」の関係
にあります。組み合わせのルールのいずれかに合致すればこの組み合わせに合致すると判定さ
れます。複数のルール組み合わせを作成できます。組み合わせ同士は「and」の関係にありま
す。すべてのルール組み合わせに合致する場合にのみ欠陥と判定されます。

 共通ルールを設定した場合、欠陥候補は共通ルールに合致しなければ欠陥と判定されませ
ん。

欠陥フィルタリングルール

• 面積によってフィルタリング

面積が設定された面積範囲内にある欠陥候補は欠陥と判定されます。

• 横縦比によってフィルタリング

横縦比とは、欠陥の最小外接長方形の短辺と長辺の比を指します。設定された横縦比範囲内
にある欠陥候補は欠陥と判定されます。

• 角度によってフィルタリング

最小外接長方形の回転角度。この回転角度範囲内にある欠陥候補は欠陥と判定されます。

例

• 角度が 0°~10° と 80°~90°以内の欠陥をフィルタリングします。
1. [ 欠陥フィルタリングルールを追加 ]をクリックします。
2. 「角度によってフィルタリング」をチェックします。
3. [ OK ]をクリックします。
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4. [ ＋ ] をクリックして角度の範囲を設定します。
5. [ 保存 ] をクリックします。
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• 面積が 10000~12000 以内に、横縦比が 0.1~0.3 以内の欠陥をフィルタリングします。
1. [ ルール組み合わせを追加 ] をクリックします。
2. ルール組み合わせ 1 に [ 欠陥フィルタリングルールを追加 ] をクリックします。
3. 「面積によってフィルタリング」をチェックし、面積の範囲も設定します。
4. ルール組み合わせ 2 に [ 欠陥フィルタリングルールを追加 ] をクリックします。
5. 「横縦比によってフィルタリング」をチェックし、横縦比の範囲を設定します。

共通ルール設定

分布領域によってフィルタリング

設定された分布領域と重なる欠陥候補の部分は欠陥として判定されます。

1. チェックして [ 欠陥分布領域を設定 ] をクリックします。
2. 表示されたウィンドウに欠陥分布領域を描画します（複数描画可能）。
3. [ OK ]をクリックします。

欠陥数によってフィルタリング

指定した最小欠陥数以上の欠陥がある画像の欠陥は欠陥と判定されます。
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チェックして最小欠陥数を設定します。

設定完了後、[ 保存 ] をクリックすると設定が有効になります。検証の結果とエクスポートされ
るモデルも変わります。

2.3. 画像分類モデルのトレーニング
2.3.1. 画像分類モジュールの概要
画像のカテゴリーを判別します。

使用シーン

ワークのロード・アンロード：鉄鋼業や機械工業において、各種部品の表裏、向き、種類を判
別するのに適しています。

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 74



実行手順

2.3.2. 画像分類モジュール使用例
本節では、Mech-DLK サンプルプロジェクトにあるコンデンサーデータセット（ クリックでダ
ウンロード ）を提供し、「画像分類」モジュールを用いてモデルトレーニングを実行してサン
プルプロジェクトでワークの裏表を判別します。


また、お手元のデータも使用できます。ラベル付けの段階に多少異なりますが、全体の操
作はほぼ同じです。

1. プロジェクトを新規作成して「画像分類」モジュールを追加：ホーム画面の [ プロジェクト
を新規作成 ] をクリックし、プロジェクトディレクトリを選択してプロジェクト名を入力
し、新しいプロジェクトを作成します。右上の をクリックし、画像分類モジュールを選択
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します。

2. ワークの正面・裏面画像データセットをインポート：ダウンロードしたデータセットを解凍
し、左上の [ インポート ]をクリックし、[ フォルダ ]を選択して、ダウンロードした画像デ
ータセットをインポートすることができます。
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3. ラベルを作成：右側にある [ ＋ ] をクリックし、対象物の名前や特徴によってラベルを作成
します。ワークの表裏を区別するので、「front」と「back」とクラス名を付けます。

4. 画像をラベル付け：画像の左側にあるラベル付けツールバーで、ラベルを選択してラベリン
グすることができます。また、複数の画像を選択して一括ラベル付けすることも可能です。
ラベルの一貫性を保つ必要があり、画像の裏を表とラベル付けたりしてはいけません。
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 「画像分類」モジュールでは、複数の画像を一括ラベル付けすることができます。

5. トレーニングセットと検証セットを分ける：ソフトウェアでは、デフォルトの設定として、
データセットの 80％ をトレーニングセット、残りの 20％ を検証セットに分けます。アルゴ
リズムモジュールがトレーニングのプロセスに各カテゴリーの画像の特徴を学習し、検証で
きるように、トレーニングセットも検証セットも すべてのカテゴリー の画像が含まれるこ
とを確認してください。データセットがこの条件を満たさない場合、画像リストに画像を右
クリックして [ トレーニングセットに移動 ] または [ 検証セットに移動 ] をクリックして調整
することができます。
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6. モデルをトレーニング：デフォルトのパラメータを使って、[ トレーニング ] をクリックし
てモデルのトレーニングを開始します。クリック してトレーニングパラメータの設定につい
ての説明を確認します。
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7. モデル検証：モデルトレーニング終了後、[ 検証 ] をクリックして結果を確認します。クリ
ック して検証パラメータの設定についての説明を確認します。また、  > 間違った結果 >
OK をクリックして結果をフィルタリングすることができます。

8. モデルをエクスポート：[ モデルをエクスポート ] をクリックして モデルエクスポートパラ
メータ を設定します。それから[ モデルをエクスポート ] をクリックして保存場所を選択し
てからモデルをエクスポートします。
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エクスポートされたモデルは Mech-Vision とMech-DLK SDK に使用できます。クリック  して詳
細な説明を確認します。

2.3.3. ROI ツール
ROI ツールを使用することで処理する画像の部分を選択します。

これは不要な背景による干渉を削減するためです。

1.  をクリックします（ショートカット：O）。
2. ラベル付け画面で ROI を調整します。
3. 左上の[ 適用 ]をクリックします。

2.3.4. 高精度なモデルを得るため
本節では、最もモデルの品質に影響を与えるいくつかの要因および高品質なモデルをトレーニ
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ングする方法について紹介していきます。

画像の品質を確保する

1. 画像の 露出過度、暗すぎること、色ずれ、ぼやけ、遮蔽 を回避します。これらが発生した
ら、ディープラーニングモデルが依存する画像の特徴が失われ、モデル学習の効果に影響を
与える可能性があります。
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2. 取得したデータの 背景、視野、高さ は現場のシーンと一致することを確認します。一致し
なければモデルの精度が出なくなり、データを再取得しなければならなくなることもあるの
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で、必ず確認してください。

 画像分類の結果は照明に大きく影響されるので、照明が安定した環境でデータを取得して
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ください。現場での朝晩の照明が変わればそれぞれ取得してください。

データセットの品質を確保する

「画像分類」モジュールは、既存の画像から特徴を学習し、実際のシーンに応用可能なモデル
を導き出します。高品質なモデルをトレーニングするために、取得、選択したデータセットは
実際のシーンと一致することが重要です。

データセットを取得する

ワークの様々な置き方を考える必要があります。例えば、生産プロセスでは、横置きと縦置き
のワークがあり、単に横置きのワークのデータを用いてトレーニングすると、縦置きのワーク
に対する分類の効果を確保することはできません。 そのため、データ取得する際に、全ての実
際のシーンを考慮したデータを取得する必要があります。具体的に以下のデータが必要です。

• 実際の応用に分類する対象物が持っている 角度 の特徴。

• 実際の応用に分類必要な対象物が持っている 位置 の特徴。
1. 異なる角度
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2. 異なる位置

データの取得例

1. 弁管プロジェクトでは、弁管の裏表を判別します。弁管の位置変動の幅が小さくて、表と裏
の画像をそれぞれ15枚取得します。
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2. エンジンバルブの組み立てプロジェクトでは、対象物が一種だけあります。ワークがスロッ
ト内に正しく配置されているかどうかを判断します。 スロット外に配置されたエンジンバル
ブはさまざまな姿勢が考えられるため、さまざまな位置や角度のエンジンバルブの画像を
20 枚程度取得します。スロット内に放置された場合は、位置だけが異なるので 10 枚程度の
画像を取得すれば十分です。

3. 金属板のプロジェクトでは、2 種類の対象物があり、ワークのサイズにっよて分別します。
異なる位置や異なる角度を考えて裏と表の画像をそれぞれ 20 枚取得します。
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適切なデータセットを選択する

1. 画像枚数を控える

「画像分類」モジュールの初回モデリングには、30 枚の画像を使用することを推奨しま
す。データの量が多いほど効果が良くなるわけでなく、余計なデータを使用したら後続のモ
デル改善を妨げ、トレーニング時間も長くなります。

2. データの多様性を確保する

データセット画像は、検出する対象物の照明環境、色、サイズなどの情報を含んでいる必要
があります。

◦ 照明環境：現場では照明が変化するので、データセットに異なる照明下で取得した画像
が含まれている必要があります。

◦ 色：ワークの色が異なるので、データセットに異なる色の画像が含まれている必要があ
ります。

◦ サイズ：ワークのサイズが異なるので、データセットにサイズが異なるワークの画像が
含まれている必要があります。
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現場のあらゆる状況がトレーニングセットに含まれるように、データ拡張トレー
ニングのパラメータを調整することでデータセットを補完し、現場でのすべての
状況をデータセットに入れます。

3. 各種類のデータを均等な割合で使用する

トレーニングセットに含まれる異なるカテゴリーの画像を均等な割合で使用する必要があり
ます。あるカテゴリーの対象物の画像を20 枚、別のカテゴリーの画像を 3 枚使用したりし
てはいけません。

4. トレーニングセットが使用シーンと一致する

照明環境、ワークの特徴、検査時の背景、視野の広さなど、現場のシーンと一致する背景の
画像を使用します。

ラベル付けの品質を確保する

一貫性 を確保すること、つまり画像とカテゴリーのラベルは互いに対応することを確認しま
す。

CAM を表示

画像分類のモデルトレーニングが完了した後、[ CAMを生成 ] をクリックすればCAMを生成でき
ます。[ CAMを表示 ] をクリックすれば表示できます。 CAM によって、モデルトレーニング中
に現在処理している画像の特徴エリアを確認できるので分類とモデルの最適化に役立ちます。
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2.4. 対象物検出モデルのトレーニング
2.4.1. 対象物検出モジュールの概要
画像にあるすべての対象物の位置を検出し、カテゴリを判断します。

使用シーン

ワークの計数：鉄筋、金属ワーク、または小さいパーツの計数に使用されます。

ワーク位置決め：工場の現場でワークの位置を検出して抽出します。通常は欠陥セグメンテー
ションの前工程になります。
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実行手順

2.4.2. 対象物検出モジュールの使用例
本節では、ローターのデータセット（ クリックでダウンロード）を提供し、「対象物検出」の
使用方法を説明します。この例では、全てのローターの位置を検出し、さらにローターの数を
取得します。


また、お手元のデータも使用できます。ラベル付けの段階に多少異なりますが、全体の操
作はほぼ同じです。

1. プロジェクトを新規作成して「対象物検出」モジュールを追加：ホーム画面の [ プロジェク
トを新規作成 ] をクリックし、プロジェクトディレクトリを選択してプロジェクト名を入力
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し、新しいプロジェクトを作成します。右上の  をクリックし、対象物検出モジュールを選
択します。

2. ローター画像のデータセットのインポート：ダウンロードしたデータを解凍します。画面の
左上の [ インポート ] をクリックし、[ フォルダ ] を選択してデータセットをインポートしま
す。
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3. ROI 設定：  をクリックして、ローターが配置されたボックスをROIとして選択してから左
上の [ 適用 ] をクリックします。これは、不要な背景の情報による干渉を減少するためで
す。

4. トレーニングセットと検証セットを分ける：ソフトウェアでは、デフォルトでデータセット
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の 80％ をトレーニングセット、残りの 20％ を検証セットに分けます。  をクリックしてス
ライダーをドラッグして手動で調整することができます。トレーニングセットも検証セット
もすべてのカテゴリーの対象物の画像が含まれることを確認してください。そうでなければ
画像の名前を右クリックして [ トレーニングセットに移動 ] あるいは [ 検証セットに移動 ] を
クリックして画像のカテゴリーを変更することができます。

5. ラベルを作成：対象物の名前または特徴によってラベルを作成します。このデータセットに
対し、ローターの英語名でラベルを作成します。
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6. 画像のラベル付け：長方形ツールで画像内すべてのローターにラベルを付けます。その際、
ローター以外の領域を避けて長方形の枠がぴったりとローターのエッジに沿うようにしてく
ださい。正しくないラベル付けはモデルトレーニングの効果に影響を与えます。クリック し
てラベル付けのツールについての説明を確認します。
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7. モデルトレーニング：デフォルトのパラメータを使って、[ トレーニング ] をクリックして
モデルのトレーニングを開始します。クリック してトレーニングパラメータの設定について
の説明を確認します。

8. モデル検証：モデルトレーニング終了後、[ 検証 ] をクリックして結果を確認します。クリ
ック して検証パラメータの設定についての説明を確認します。
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9. モデルをエクスポート：[ モデルをエクスポート ] をクリックして モデルエクスポートパラ
メータ を設定します。それから[ モデルをエクスポート ] をクリックして保存場所を選択し
てからモデルをエクスポートします。

エクスポートされたモデルは Mech-Vision とMech-DLK SDK に使用できます。クリック  して詳
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細な説明を確認します。

2.4.3. ラベル付けツール
画像の対象にラベルを付けます。これによってディープラーニングに必要な情報を指定しま
す。

ソフトウェアには複数のラベル付けツールが組み込まれています。現場のニーズに応じて使用
してください。


ラベル付けツールを使用する前に、プロジェクトのニーズに応じてラベルを作成してくだ
さい。

ポリゴンツール

アンカーポイントを指定することでポリゴンを描画します。形状が複雑な対象物に適していま
す。

1.  をクリックします（ショートカット：P）。
2. ラベル付け画面でマウスの左りボタンをクリックしてアンカーポイントを指定します。ポリ

ゴンの描画が完了したあと右クリックして終了します。（少なく 3つのアンカーポイントが
必要です。）

3. 複数のタイプのラベルを作成した場合、各タイプに異なる色を付けます。

ラベル付けが完了した後、選択ツールを使用してラベルを選択して調整することが可能です。
以下のように操作します。

• 左ボタンをクリックしてアンカーポイントを追加します。

• アンカーポイントを右ボタンをクリックして削除します。

• 左ボタンを押したままアンカーポイントをドラッグしてラベルの形状を変更します。

楕円形ツール

アンカーポイントを指定して楕円形を描きます。楕円形の対象物に適しています。

1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：L）。
2. ラベル付け画面でマウスの左りボタンをクリックしてアンカーポイントを指定します。楕円

形を描くには少なくとも 5つのアンカーポイントを指定する必要があります。
3. 複数のタイプのラベルを作成した場合、各タイプに異なる色を付けます。

ラベル付け完了後、選択ツールを使用してラベルを選択して左ボタンを押したままアンカーポ
イントをドラッグするとラベルの形状を変更します。

長方形ツール

ドラッグすることで長方形のラベルを作成できます。長方形の対象物に適しています。
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1.  を右クリックしてから  をクリックします（ショートカット：R）。
2. マウスの左ボタンを押したままドラッグし、手を放すと長方形の描画が完了します。
3. 複数のタイプのラベルを作成した場合、各タイプに異なる色を付けます。

スマートラベル付けツール

画像の特徴を自動的に選択できます。

画像には色が異なるばら積みの対象物がある場合に、スマートラベル付けツールを使用してラ
ベルを自動的に追加できます。

1.  をクリックします（ショートカット：M）。
2. ラベル付け画面でカーソルを特徴に合わせてからクリックします。

◦ 特徴の漏れがあれば、漏れ部分をまたクリックして追加します。
◦ 不要な部分を入れた場合に右クリックしてこの部分の選択をキャンセルします。

3. 左上の[ 適用 ]をクリックしてラベル付けを完了します。

輪郭をより精確にラベル付けしたい場合、「選択ツール」を使用して以下のように調整します
：

1. 「選択ツール」をクリックし、調整したいラベルを選択します。
2. これから輪郭を調整します。三つの方法があり、実際に応じて使用してください。できるだ

けラベル付け領域の輪郭が対象物の輪郭が重なるようにします。
a. 輪郭線の一部分を変えます。修正したい部分のアンカーポイントにカーソルを合わせ、

カーソルが になったら左ボタンを押してドラッグします。するとアンカーポイントが
移動し、輪郭線も変わります。

b. アンカーポイントを削除します。カーソルを削除したいアンカーポイントに合わせ、カ
ーソルが になったら右クリックして削除します。

c. アンカーポイントを追加します。輪郭線にカーソルを合わせ、カーソルが になったら
左クリックして追加します。


画像に対象物の色が異なり、かつ輪郭がはっきりしている場合に、複数の対象物にラベル
をつけた後に[ 適用 ]をクリックしてください。対象物同士が密集している場合に一回に 1
つの対象物にラベルを付けてください。

テンプレートツール

付けたラベルをテンプレートとして使用します。テンプレートを使用して輪郭/形状が同じ対象
物を速やかにラベル付けすることができます。

これは、画像に同じカテゴリーの複数の対象物があり、かつ整列して並んでいるシーンに適し
ており、ラベル付けの効率向上に役立ちます。
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1.  をクリックします（ショートカット：C）。
2. テンプレートとするラベルを選択します。
3. テンプレートを対象部に移動して角度を調整してからクリックします。

◦ 大まかに調整：Shift を押したままマウスホイールを回転させます。
◦ 精確に調整：「回転角度」パラメータを調整します。


ラベル付けの過程で Ctrl を押しながら対象ラベルをクリックして[ テンプレートを変える ]
をクリックするとテンプレートを変えます。

ROI ツール

ROI ツールを使用することで処理する画像の部分を選択します。

これは不要な背景による干渉を削減するためです。

1.  をクリックします（ショートカット：O）。
2. ラベル付け画面で ROI を調整します。
3. 左上の[ 適用 ]をクリックします。

選択ツール

ラベルを選択、移動、調整することができます。

1.  をクリックします（ショートカット：S）。
2. カーソルを処理したいラベルに合わせてクリックします。Ctrl をクリックすると複数選択で

きます。
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拡大/縮小

回転

移動

2.4.4. 高精度なモデルを得るため
本節では、最もモデルの品質に影響を与えるいくつかの要因および高品質なモデルをトレーニ
ングする方法について紹介していきます。

画像の品質を確保する

1. 画像の 露出過度、露出不足、色ずれ、ぼやけ、遮蔽 を回避します。これらが発生したら、
ディープラーニングモデルが依存する画像の特徴が失われ、モデル学習の効果に影響を与え
る可能性があります。
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2. 取得したデータの 背景、視野、高さ は現場のシーンと一致することを確認します。一致し
なければモデルの精度が出なくなり、データを再取得しなければならなくなることもあるの
で、必ず確認してください。
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データセットの品質を確保する

対象物検出モジュールは、画像から対象物の特徴を抽出して学習を行うことでモデルを生成
し、現場に適用するため、取得する画像は現場の環境と一致しなければなりません。

データセットを取得する

様々な配置状況を考慮して取得します。例えば、前工程から供給される対象物は、横向き、縦
向き、積み重ねなどがあります。横向き、縦向きの画像のみを取得したら、積み重ねの対象物
に対する認識効果は保証できません。つまり、データ取得は 現場のあらゆる可能性を考慮 した
方針で行います。詳しくは：

• 現場の応用であらゆる 対象物の向き を全部入れること。

• 現場の応用であらゆる 対象物の位置 を全部入れること。

• 現場の応用であらゆる 対象物同士の関係 を全部入れること。
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いずれかの配置状況のデータが欠けたら、その状況を学習できず、精度も保証できませ
ん。したがって、誤差を低減するために必ずデータの本数と多様性を確保してください。

対象物の向き

対象物の位置

対象物同士の関係
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データの取得例

1. バラ積みで単一種類のローターを検査するプロジェクトでは、すべてのローターを見つけて
それぞれの位置を正確に検出します。画像を 30 枚取得します。
◦ 対象物の位置 について、ローターが箱内のあり得る位置を考慮します。また、ローター

数が多い場合と少ない場合も考えなければなりません。
◦ 対象物同士の関係 について、バラ積みと整列した状態を考えます。

2. 鉄筋カウントプロジェクトでは、鉄筋の本数を正確にカウントします。20 枚の画像を取得
します。
◦ 鉄筋の特徴が似ているので、ここでは 対象物の位置 だけを考えます。現場応用時に鉄筋

がカメラ視野内のあり得る位置の画像を全部取得します。
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適切なデータセットを選択する

1. 画像枚数を控える

初めて「対象物検出」のモデルをトレーニングするには、画像を 20 枚使用することを推奨
します。データ量が多すぎると、トレーニングの時間が長くなり、また後続の改善の妨げに
なることもあります。

2. データの多様性を確保する

データセット画像は、検出する対象物の照明環境、色、サイズなどの情報を含んでいる必要
があります。

◦ 照明環境：現場では照明が変化するので、データセットに異なる照明下で取得した画像
が含まれている必要があります。

◦ 色：ワークの色が異なるので、データセットに異なる色の画像が含まれている必要があ
ります。

◦ サイズ：ワークのサイズが異なるので、データセットにサイズが異なるワークの画像が
含まれている必要があります。


現場のあらゆる状況がトレーニングセットに含まれるように、データ拡張トレーニン
グのパラメータを調整することでデータセットを補完し、現場でのすべての状況をデ
ータセットに入れます。

3. 各種類のデータを均等な割合で使用する

トレーニングセットに、各カテゴリーや配置状況 の画像を均等な割合で使用する必要があり
ます。あるカテゴリーの対象物の画像を 20 枚、別のカテゴリーの画像を 3 枚使用したりし
てはいけません。また、整列した物の画像を 40 枚、バラ積みの物を 5 枚使用したりしても
いけません。

4. トレーニングセットが使用シーンと一致する

照明環境、ワークの特徴、検査時の背景、視野の広さなど、現場のシーンと一致する背景の
画像を使用します。

ラベル付けの品質を確保する

ラベル付けの品質は、完全性、精確性から考えます。
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1. 完全性：条件を満たすすべての対象物にラベルを付けます。

2. 精確性：ラベル付けに描く長方形が対象の輪郭にピッタリ沿うようにします。

2.5. すばやく位置決めモデルのトレーニング
2.5.1. すばやく位置決めモジュールの概要
画像の対象領域内の対象物を検出し、画像を指定した向きに回転させます。

使用シーン

エレクトロニクス製造：ばら積み電子部品の供給では、向きが異なる部品を位置決めして向き
を揃えます。
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実行手順

2.5.2. すばやく位置決めの使用例
本節では、LAN ポートのデータセット( ダウンロード先 )を提供し、すばやく位置決めモジュー
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ルの使用方法（画像内の対象物を指定した方向に回転させるモデルをトレーニングする）を説
明します。


また、お手元のデータも使用できます。ラベル付けの段階に多少異なりますが、全体の操
作はほぼ同じです。

1. プロジェクトを新規作成してすばやい位置決めテンプレートを追加：ホーム画面での [ プロ
ジェクトを新規作成 ] をクリックし、プロジェクトディレクトリを選択してプロジェクト名
を入力し、新しいプロジェクトを作成します。右上の  をクリックし、すばやい位置決め
モジュールを選択して[ OK ]をクリックします。

2. 画像をインポート：インポート › フォルダ をクリックし、LAN ポートのデータセットフォル
ダを選択します。
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3. テンプレート設定：[ テンプレート設定 ] をクリックします。

feature1 の下の[ 描画 ]をクリックして一番目の特徴を描画します。そして feature2 の[ 描
画 ]をクリックして二番目の特徴を囲みます。  を回転させて角度を調整できます。そして
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[ 次へ ] をクリックします。

スライダをドラッグするか、[ - ] と[ + ] をクリックして、所望の画像向きに角度を調整し、
[ 完了 ]をクリックしてください。
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4. ラベルの修正：  をクリックし、またラベル付け画面をクリックすると、ラベル付け情報
が表示されます。長方形のボックスを選択して移動するか、回転ボタンを押して回転させる
ことで二ヶ所の特徴を覆うようにします。完了するまで以上の操作を繰り返します。クリッ
ク してラベル付けのツールについての説明を確認します。
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5. モデルトレーニング：トレーニング パネルに切り替え、[ トレーニング ]をクリックする
と、モデルトレーニングを開始します。クリック してトレーニングパラメータの設定につい
ての説明を確認します。
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6. モデル検証：トレーニング後、[ 検証 ] をクリックして検証を行い、モデルの認識結果を確
認することができます。クリック してトレーニングパラメータの設定についての説明を確認
します。

検証が完了すると、検証結果パネルで素早く位置決めの結果を確認できます。また、元の画
像の右の [ ▼ ] をクリックして推論結果に切り替えると元の画像の代わりに修正済みの画像
が表示されます。

7. モデルをエクスポート：[ モデルをエクスポート ] をクリックして モデルエクスポートパラ
メータ を設定します。それから[ モデルをエクスポート ] をクリックして保存場所を選択し
てからモデルをエクスポートします。
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エクスポートされたモデルは Mech-Vision とMech-DLK SDK に使用できます。クリック  して詳
細な説明を確認します。

2.5.3. ラベル付けツール
画像の対象にラベルを付けるために使用します。ラベル付けによってディープラーニングに必
要な情報を指定します。

ラベル付けツールは下図のような領域にあります。
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すばやく位置決めモジュールでは以下のラベル付けツールが利用できます。

特徴グループのラベル付けツール

ラベル付けのテンプレートを現在の画像に適用するために使用します。 （ショートカット：F
） をクリックし、画像の任意の領域をクリックしてから「選択ツール」を使用してテンプレー
トを作成します。

選択ツール

「選択ツール」を使用してラベルを選択、調整することができます。

1.  をクリックします（ショートカット：S）。
2. ラベル付け画面でカーソルを特徴に合わせてからクリックします。すると作成した特徴グル

ープが貼り付けられます。
◦ 特徴グループを右クリックしたままドラッグして移動できます。
◦ また、  を右クリックしたままドラッグして方向を変えます。

2.6. 共通パラメータ
2.6.1. データの処理
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画像前処理

輝度やコントラスト、カラーバランスなどのパラメータを調整して画像を前処理します。

代表的な使用シーン

カメラで撮影した元画像が照明環境の影響で暗くなったり、特徴が観察できなくなったりしま
す。

使用手順

1.  をクリックして画像前処理ツールを開きます。
2. 各パラメータを調整します。
3. [ 開始 ] をクリックして処理します。
4. ポップアップウィンドウで [ OK ] をクリックします。


使用しているプロジェクトのすべての画像が前処理の対象となります。前処理された画像
は変更され、トレーニングセット/検証セットとしてモデルのトレーニングと最適化に使用
されます。

画像のフィルタリング

ニーズに応じて画像をフィルタリングすることができます。

代表的な使用シーン

• データセット分割結果を確認します。データセットを分割した後、データセットのタイプか
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らフィルタリングを実行することで各データセットを確認できます。

• データのラベル付け結果を確認します。ラベル付けを実行するときに、データセットをフィ
ルタリングすることでラベル付けの進捗と結果を確認することができます。

• モデル予測の結果を検証します。モデルを検証したあと、結果のタイプからフィルタリング
することで検証の結果を確認することができます。例えば、欠陥セグメンテーションのモデ
ル予測に間違った場合、過検出 または 見逃し を選択して間違ったモデル予測が間違ったラ
ベルに起因するかを確認できます。

使用手順

1.  をクリックします。
2. ニーズに応じてフィルタリングの条件を選択できます。
3. [ OK ]をクリックします。

プレビューモードを切り替える

デフォルトではリスト表示ですが、  をクリックするとアイコン表示に切り替えます。 スライ
ダーをドラッグすることでアイコンのサイズを調整できます。再度クリックするとリスト表示
に戻します。

トレーニングセットと検証セットを分ける

デフォルトではデータセットの 80% をトレーニングセットに、残りの 20% を検証セットに分け
ます。アルゴリズムモジュールがトレーニングのプロセスに各カテゴリーの画像の特徴を学習
し、検証できるように、トレーニングセットも検証セットも すべてのカテゴリー の画像が含ま
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れることを確認してください。

使用手順

1.  をクリックします。
2. スライダーをドラッグしてトレーニングセットと検証セットの比例を調整します。

また、リストで画像を右クリックして [ トレーニングセットに移動 ]、[ 検証セットに移動 ] また
は[ テストセットに移動 ] をクリックして画像を移動できます。

 テストセットはトレーニングと検証に関与しません。

画像タグ

画像タグ機能を使用することで画像の用途によって大量の画像を管理することができます。

代表的な使用シーン

• 欠陥セグメンテーションモジュールを使用するとき：

画像に数種類の欠陥があるとき、欠陥の特徴によってタグを付けます。

現在の画像に欠陥があるかどうかを判断できないとき、まず画像にタグを付けてから改めて
判断することができます。

• モデル検証後、画像をモデルの最適化に使用するために検証の結果が良くない画像にタグを
付けます。
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使用手順

1. 画像タグを作成
a. 「画像タグ」パレットの[ + ]をクリックします。（「画像タグ」パレットはソフトウェ

アインターフェイスの右下にあります。）
b. すると作成されたタグはデフォルトで「imageTag1」と名付けられます。ダブルクリッ

クすると編集できます。


▪ 以上の手順を繰り返して複数のタグを追加できます。
▪ タグを選択して  をクリックして削除します。削除すると対応する画像のタ

グは全部クリアされます。

2. 画像にタグを付ける
a. 画像リストで一枚あるいは数枚の画像をクリックして選択します。
b. 「画像タグ」のタグをクリックすると選択された画像にタグが付けられます。


▪ Ctrl  あるいは Shift  をクリックすると複数の画像を選択できます。
▪ 画像リストにタグが付けられた画像を右クリックして [ タグをクリア ] をクリ

ックするとこの画像のタグをクリアします。

画像にコメントを追加

画像リストにいずれかの画像を選択して、ソフトウェアインターフェイスの右下にある「コメ
ント」パレットにコメントを追加することができます。
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2.6.2. トレーニング
ラベル付けを完了したらモデルをトレーニングします。「トレーニング」パレットでは、トレ
ーニングのパラメータとトレーニングモデルを設定し、トレーニングに関する情報を確認する
ことができます。

トレーニングパラメータ

[ トレーニングパラメータ設定 ] をクリックして「トレーニングパラメータ」ウィンドウを開き
ます。

データ拡張

モデルトレーニングのデータに現場のあらゆる状況を反映する必要がありますが、現場では、
異なる角度や移動範囲を反映する画像を全部取得するのは困難です。その場合、データ拡張機
能を使用し、元画像に基づいてより多様なデータを生成します。拡張のパラメータは、現場の
状況と併せて調整してください。例えば、ワークが回転しない現場で、回転のパラメータを入
れるとモデルの精度が落ちます。

 カーソルを  に合わせるとパラメータ調整の効果を確認できます。

• 輝度

画像の明るさです。照明が激しく変化する現場では、輝度 を調整し、異なる照明環境のデー
タセットを作成します。

• コントラスト

画像の明暗の差です。対象物が背景に溶け込む場合、コントラスト を調整して、対象物がは
っきり見えるようにします。

• 並進

画像の全てのピクセルを指定したオフセットで移動します。物体（箱やパレットなど）の位
置が大幅に変わる場合、並進 パラメータで縦と横方向の並進量を調整します。

• 回転

画像がある点を中心に一定の角度回転して新たな画像になります。普通、初期値を使用すれ
ばいいです。対象物の姿勢変化が大きい場合、回転 パラメータを調整して様々な角度回転し
た画像データを作成します。

• スケーリング

画像をある比例で縮小、拡大します。対象物が配置されている高さの変化が大きい場合、ス
ケーリング パラメータを調整して異なる高さで撮影する対象物の画像を生成します。

• 左右反転
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画像を左右 180° 反転します。対象物が左右対称する場合、左右反転 をオンにします。

• 上下反転

画像を上下 180° 反転します。対象物が上下対称する場合、上下反転 をオンにします。

• ラベル膨張

「欠陥セグメンテーション」モジュールにのみ使用できます。 画像にラベルを付けた欠陥領
域を拡大します。普通は使用しませんが、欠陥の寸法が小さい場合に使用できます。ラベル
膨張 をチェックするとラベルを付けた欠陥領域を拡大し、トレーニングの効果を確保できま
す。

トレーニングパラメータ

• 入力画像のサイズ

トレーニング時にニューラルネットワークに入力する画像の幅と高さ（単位：ピクセル）。
普通はデフォルトのパラメータ値を使用すればいいです。画像にある対象物または欠陥領域
が小さい場合に 入力画像のサイズ を大きくすることができます。画像のサイズが大きいほ
どモデルトレーニングの精度は向上しますがトレーニングの速度は遅くなります。

• バッチサイズ

ニューラルネットワークのトレーニングを実行するたびに使用するサンプル数です。デフォ
ルトの設定を使用すればいいです。トレーニングの速度を向上させたい場合に バッチサイズ
パラメータ値を大きく調整します。ただし、あまり大きく調整したらメモリ使用量も高くな
ります。
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• モデルタイプ

「欠陥セグメンテー
ション」モジュール

標準 普通は 標準 モードを使用することを推奨

拡張 モデルの効果が良くないまたは高い精度が
求められる場合に 拡張 使用する。ただし、
このモードではトレーニングの速度が遅く
なる

「インスタンスセグ
メンテーション」モ
ジュール

標準（GPU を推奨） モデルを GPU で推論実行するときに使用す
る

軽量（CPUを推奨） モデルを CPU で推論実行するときに使用す
る

• 評価間隔

モデルトレーニング時、毎回評価するまで実行するトレーニングのエポック数です。初期値
を使用することを推奨します。評価間隔 を大きく調整するとトレーニングのスピードは速く
なり、小さく調整するとトレーニングのスピードは遅くなりますが最適なモデルの選出に役
立ちます。

• エポック合計数

モデルトレーニングのエポックの合計数です。通常は初期値を使用しても構いません。対象
物の特徴が複雑な場合、この数を増やしてください。モデルがより良く収束しますが、一方
で学習時間が長くなります。


エポック合計数が大きいほど効果は良くなるわけではありません。合計数が大きすぎ
ると過学習が起きるかもしれません。

• 学習率

学習率は 1 回のトレーニングでニューラルネットワーク内の重みやバイアスを更新する量の
調整値です。デフォルトの設定を使用することを推奨します。チャートの損失曲線がゆっく
りと収束する場合は、学習率 を適切に上げます。曲線の変化が激しい場合は*学習率*を下げ
ます。

• GPU ID

お使いのデバイスのグラフィックカード情報です。複数の GPU がある場合、GPU を指定す
ることができます。

• モデルの簡略化

ニューラルネットワークを簡略化します。デフォルトでチェックが外れています。トレーニ
ングセットが簡単な場合、これをチェックしてトレーニングと推論の速度を向上させること
ができます。
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モデルの微調整

モデルを使用して現場のニーズを満たさない場合、モデルの反復を行います。従来はデータセ
ットを追加して再度トレーニングを行いますが、全体の正確度が落ちるほか、時間もかかりま
す。 「モデルの微調整」を使用して反復すると、全体の正確度を確保でき、時間の削減も可能
です。


このステップは、「開発者モード」にのみ使用できます。設定 › オプション をクリックし
て「開発者モード」をチェックします。

モデル微調整のステップ：

1. 認識の効果がよくない画像をトレーニングセットと検証セットに追加します。
2. トレーニングパラメータ設定ウィンドウで微調整をオンにして学習率を適切に下げます。エ

ポックを 50-80 程度に設定します。
3. パラメータの調整を完了して確認してからトレーニングを実行します。


スーパーモデルを微調整する場合、インスタンスセグメンテーションのトレーニングパラ
メータ設定ウィンドウで微調整をオンにしてスーパーモデルのディレクトリを選択しま
す。

トレーニングセンター

モデルを一括トレーニングする場合に使用します。トレーニングセンターにはトレーニングの
進捗とグラフィックカード使用率を確認し、トレーニングの実行順番を調整することができま
す。

ラベル付けとパラメータ設定完了後、[ トレーニング ] をクリックすると現在のプロジェクトが
トレーニング待ちリストに追加されます。グラフィックカードの性能が足りれば同時トレーニ
ングが可能です。
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•  をクリックしてトレーニングを停止できます。

•  をクリックして現在のプロジェクトをリストから削除できます。

•  をクリックして現在のプロジェクトを待機プロジェクトリストの上部に移動できます。

2.6.3. 検証
モデルトレーニング後、「検証」パレットで検証に関するパラメータを設定し、検証を行って
効果を確認することができます。 また、「対象物検出」と「インスタンスセグメンテーショ
ン」モジュールは「信頼度」によって結果をフィルタリングすることも可能です。

検証パラメータ

[ 検証パラメータ設定 ]をクリックして「検証パラメータ設定」ウィンドウを開きます。

• ハードウェアタイプ
◦ CPU：ディープラーニングモデルの推論に CPU を使用します。これにより、GPU に比

べて推論時間が長くなり、また認識精度も低下します。
◦ GPU(デフォルト):ハードウェアに応じて最適化せずにモデル推論を実行します。モデル

推論の速度は向上しません。
◦ GPU(最適化):ハードウェアに応じて最適化してからモデル推論を実行します。最適化は

1 回だけ行い、5～15 分間かかります。推論時間を短縮可能です。最適化したモデルの
推論時間は短縮されます。

• GPU ID

推論を実行するグラフィックカードの情報。複数の GPU がある場合、GPU を指定すること
ができます。

• 浮動小数点精度
◦ FP32：モデルの精度は高いですが推論の速度は遅いです。
◦ FP16：モデルの精度は低いですが推論の速度は速いです。

• 推論目標の最大数（「インスタンスセグメンテーション」と「対象物検出」モジュールにの
み使用できる）

一回に推論を実行するインスタンスの最大数。初期値は 50 です。

• CAM（「画像分類」モジュールにのみ使用できる）

Mech-Vision で CAM が保存されたモデルを使用すると推論が遅くなります。

設定完了後、OK › 検証 をクリックします。
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2.6.4. エクスポート
ディープラーニングモデルをエクスポートして Mech-Vision と Mech-DLK SDK に使用できま
す。

モデルエクスポートパラメータ

[ モデルをエクスポート ]をクリックして「モデルをエクスポート」ウィンドウを開いてパラメ
ータを設定します。

• ハードウェアタイプ
◦ CPU：ディープラーニングモデルの推論に CPU を使用します。これにより、GPU に比

べて推論時間が長くなり、また認識精度も低下します。
◦ GPU(デフォルト):ハードウェアに応じて最適化せずにモデル推論を実行します。モデル

推論の速度は向上しません。
◦ GPU(最適化):ハードウェアに応じて最適化してからモデル推論を実行します。最適化は

1 回だけ行い、5～15 分間かかります。推論時間を短縮可能です。最適化したモデルの
推論時間は短縮されます。

• GPU ID

モデルを展開するデバイスのグラフィックカードの情報。複数の GPU がある場合、GPU を
指定することができます。

• 浮動小数点精度
◦ FP32：モデルの精度は高いですが推論の速度は遅いです。
◦ FP16：モデルの精度は低いですが推論の速度は速いです。

• 推論目標の最大数（「インスタンスセグメンテーション」と「対象物検出」モジュールにの
み使用できる）

一回に推論を実行するインスタンスの最大数。初期値は 50 です。

• CAM（「画像分類」モジュールにのみ使用できる）

Mech-Vision で CAM が保存されたモデルを使用すると推論が遅くなります。

設定完了後、[ モデルをエクスポート ] をクリックし、保存場所を指定してエクスポートしま
す。

モデルの使用

Mech-Vision でモデルを使用する

使用方法

エクスポートしたモデルは Mech-Vision の 「ディープラーニングモデルパッケージを推論」 ス

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 127

https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html
https://\https://docs.mech-mind.net/ja/suite-software-manual/1.7.3/vision-steps/deep-learning-model-package-inference.html


テップに使用できます。

互換性について

• Mech-DLK2.4.1 以上のバージョンによってエクスポートされたモデルは、Mech-Vision 1.7.2
に使用することを推奨します。

• Mech-DLK2.4.1 以上のバージョンによってエクスポートされた単一モデルは、Mech-Vision
1.7.0 以上のバージョンに使用できます。

• Mech-DLK2.4.1 以上のバージョンによってエクスポートされた接続モジュールは、Mech-
Vision 1.7.2 以上のバージョンにしか使用できません。

• GPU がないデバイスには、Mech-DLK2.4.1 以上のバージョンによってエクスポートされた
接続モジュールは Mech-Vision 1.7.1 に使用できません。

• Mech-Vision 1.7.2 では、「ディープラーニングモデルパッケージを推論」ステップを使用
して 2.2.0 以前のバージョンの Mech-DLK によりエクスポートした欠陥判定ルール設定済み
のモデルパッケージを推論する場合、欠陥判定ルールは無効になります。 2.4.1 以上のバー
ジョン のMech-DLKを使用して欠陥判定ルールを改めて設定してからエクスポートしてくだ
さい。

• 2.4.1 以上のバージョン の Mech-DLK で対象物検出モデルパッケージをエクスポートすると
き、「推論目標の最大数」を「1」に、かつ CPU を使用してディープラーニングモデルを推
論するように設定した場合に推論の速度は非常に遅くなるので「推論目標の最大数」を大き
く設定してください。

▼ クリックして互換性についての説明を確認します。
インスタンスセグメンテーション

Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.4.0 1.4.0 インスタンスセグメンテーシ
ョン（ディープラーニングサ
ーバーの起動が必要）

1.4.0 .pth/.py

1.5.x 2.0.0/2.1.0 インスタンスセグメンテーシ
ョン（ディープラーニングサ
ーバーの起動が必要）

1.4.0 .pth/.py

2.0.0/2.1.0 インスタンスセグメンテーシ
ョン（ディープラーニングサ
ーバーの起動が必要）

2.0.0/2.1.0 .dlkmp/.dlkc
fg
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Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.6.0 2.0.0/2.1.0 インスタンスセグメンテーシ
ョン（ディープラーニングサ
ーバーの起動が必要）

1.4.0 .pth/.py

2.0.0/2.1.0 インスタンスセグメンテーシ
ョン（ディープラーニングサ
ーバーの起動が必要）

2.0.0/2.1.0 .dlkmp/.dlkc
fg

環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpack

1.6.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.6.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.0 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

画像分類
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Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.4.0 1.4.0 画像分類（ディープラーニン
グサーバーの起動が必要）

1.4.0 .pth/.json

1.5.x 2.0.0/2.1.0 画像分類（ディープラーニン
グサーバーの起動が必要）

1.4.0 .pth/.json

環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルを
推論

2.0.0/2.1.0 .dlkpack

1.6.0 2.0.0/2.1.0 画像分類（ディープラーニン
グサーバーの起動が必要）

1.4.0 .dlkpack

環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルを
推論（Mech-DLK 2.1.0/2.0.0
）

2.0.0/2.1.0 .dlkpack

環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpack

1.6.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.6.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.0 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack
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Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.7.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

対象物検出

Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.4.0 1.4.0 対象物検出（ディープラーニ
ングサーバーの起動が必要）

1.4.0 .pth/.py

1.5.x 2.0.0/2.1.0 対象物検出（ディープラーニ
ングサーバーの起動が必要）

1.4.0 .pth/.py

環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルを
推論

2.0.0/2.1.0 .dlkpack

1.6.0 2.0.0/2.1.0 対象物検出（ディープラーニ
ングサーバーの起動が必要）

1.4.0 .dlkpack

環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルを
推論（Mech-DLK 2.1.0/2.0.0
）

2.0.0/2.1.0 .dlkpack

環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpack

1.6.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.6.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpackC/.d
lkpack
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Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.7.0 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

欠陥セグメンテーション

Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.4.0 1.4.0 欠陥検出（ディープラーニン
グサーバーの起動が必要）

1.4.0 .pth/.py

1.5.x 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルを
推論

2.0.0/2.1.0 .dlkpack

1.6.0 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルを
推論（Mech-DLK 2.1.0/2.0.0
）

2.0.0/2.1.0 .dlkpack

環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpack

1.6.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpack

1.6.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpack
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Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.7.0 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

すばやく位置決め

Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.6.0 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpack

1.6.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpack

1.6.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（Mech-DLK
2.2.0+）

2.2.1+ .dlkpack

1.7.0 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack
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Mech-Vision
バージョン

ディープラー
ニング環境の
バージョン

Mech-Vision ステップ モデルが対応
する Mech-
DLK
バージョン

モデルファイ
ルとコンフィ
グファイルの
拡張子

1.7.1 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論（CPU）また
はディープラーニングモデル
パッケージを推論（Mech-
DLK 2.2.0+）

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack

1.7.2 環境のインス
トールは不要

ディープラーニングモデルパ
ッケージを推論

2.2.0+ .dlkpackC/.d
lkpack
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3. Mech-DLK の応用
3.1. ディープランニングの使用シーン
2D カメラ＋ディープラーニング
以下では 2D カメラ＋ディープラーニングの使用シーンについて説明します。シーンによって異
なるモジュールを使用してください。

すばやく位置決め

対象物の姿勢を修正します。

• 対称パーツの角度を認識して揃える

欠陥セグメンテーション

各種類の欠陥を検出します。例えば、汚れ、気泡、キズなど表面にある欠陥。または曲げ、不
規則的な形、破損などの外見欠陥。この検出は、微小な欠陥、複雑な背景、ランダムなワーク
位置にも対応できます。

• レンズ表面の気泡や接着剤のはみ出し
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• パーツの曲げ

画像分類

ワークの表裏・向きを判別し、欠陥種類を判断し、対象物が欠落しているか、きちんと配置さ
れているかを判断します。

• ワークのレイアウトがきれいか乱雑かを判別する

• ワークの表と裏を判別する
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対象物検出

PCB の電子部品の欠落など、固定位置における部品の欠落を検出するために使用します。

• 鉄筋をカウントする

インスタンスセグメンテーション

一種または数種類の対象物を判別し、輪郭を分割します。

• 多種類積み木をセグメンテーションする

• バラ積みトラックリンクをセグメンテーションする
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• 密集している段ボールをセグメンテーションする

3D カメラ＋ディープラーニング
点群情報だけでワークを正確に認識、位置決めできない場合があります。3D カメラ＋ディープ
ラーニングを使用します。

点群のロス

下図のようなプロジェクトを例として説明します。

1. 2D 画像：下図では光沢ワークは密集しており、数も多いです。ワークのエッジと形状がは
っきり見えます。

2. 点群：光沢があるため点群のロスが発生しました。ワークの軸方向の点群がロスします。
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点群のロスのせいで点群のマッチングが間違い、位置姿勢のずれが発生することがあります。
また、ワークの点群が密集しているためマッチングが間違う可能性が高いです。ワークの数が
多くてビジョン処理の時間は長くなります。

この場合、「インスタンスセグメンテーション」モジュールを使用してモデルをトレーニング
してから、Mech-Vision でディープラーニング関連のステップを使用してワークを認識します。
それからマスクの点群を抽出して位置姿勢 A を計算し、マスクにより生成した点群を使用して
位置姿勢 B を生成します。位置姿勢 B を使用して元点群位置姿勢 A の X、Y を校正します。

点群に重要な特徴ロス

下図のようなプロジェクトを例として説明します。

1. 2D 画像：下図では赤い枠はワーク A と B の正面で、青い枠はワーク A と B の裏面です。矢
印は正面・裏面を判別する重要な特徴を指します。

2. 点群：重要な特徴が見えません。
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特徴が小さいため（点群ではほとんど見えない）、点群を使用してワークの種類判別などを実
行するときに間違うことがあります。

この場合に「インスタンスセグメンテーション」モジュールを使用してモデルをトレーニング
し、ワークの種類によって異なるラベルを付けます。Mech-Vision のディープラーニング関連の
ステップでこのモデルを使用するとワークのマスクを抽出すると同時にそのワークの種類ラベ
ルも出力されます。

ワークの点群がなくなる

下図のようなプロジェクトを例として説明します。

1. 2D 画像：波形スリーブは光沢あり、コンテナの中に密集しています。
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2. 点群：点群のロスが発生し、ワークの点群がなくなることもあるます。

特徴点群が少ないため、3D 特徴マッチングによりワークの位置決めと位置姿勢計算はできませ
ん。このような点群を使用してマッチングすると間違う可能性も高いです。

この場合に、2D 画像にワークのエッジがはっきり見えるので「インスタンスセグメンテーショ
ン」モジュールを使用してモデルをトレーニングし、Mech-Vision のディープラーニング関連の
ステップでこのモデルを使用します。出力したマスクによりマスクを生成し、この点群位置姿
勢、つまり把持位置姿勢を再度計算します。

ワーク表面のパターンと色領域を位置決め

下図のようなプロジェクトを例として説明します。

1. 2D 画像：アルミフレームに黄色いテープが付いています。このテープによりフレームの向
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きを確認できます。

2. 点群：ワークの点群がよく取得しましたが、テープの点群は取得できません。

対象特徴はカラー画像には見えますが、点群としては取得できません。

この場合に、テープを位置決めすればフレームの向きがわかります。 「対象物検出」モジュー
ルを使用してモデルをトレーニングし、Mech-Vision のディープラーニング関連のステップでこ
のモデルを使用してワークを位置決めします。
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深いコンテナからのばら積みピッキング

下図のようなプロジェクトを例として説明します。

1. 2D 画像：ばら積み鋼棒を処理します。その中、光沢がある鋼棒があります。鋼棒同士は積
み重ねがあります。
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2. 点群：表面が全部露出しているワークの点群をよく見えるように取得しました。積み重ねら
れたワークの点群をなかなかクラスタリングできません。

ワークの姿勢が様々なので点群のマッチングは難しいです。点群のマッチングの間違いが発生
すると位置姿勢の計算も間違います。また、点群のモデルだけを使用して全体のマッチングを
行えばビジョン処理の時間が長くなります。

この場合、「インスタンスセグメンテーション」モジュールを使用してモデルをトレーニング
し、Mech-Vision のディープラーニング関連のステップでこのモデルを使用してワークのマスク
を個別に抽出します。それからワークの点群を個別に取得し、後続の点群のマッチングを行い
ます。
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密集しているワークを見分けられない

下図のようなプロジェクトを例として説明します。

1. 2D 画像：カメラで収集した画像は暗いためワークのエッジの情報のロスが発生します。画
像の輝度を上げます。するとエッジの特徴や寸法、グレースケールを取得できます。

2. 点群：点群をよく取得しましたが、ワーク同士が密集しているためエッジはよく見えませ
ん。

ワーク同士の点群も密集しており、ワークごとに点群をクラスタリングできません。全体の点
群でマッチングすると間違いが発生します。

この場合、「インスタンスセグメンテーション」モジュールを使用してモデルをトレーニング
します。Mech-Vision のディープラーニング関連のステップでこのモデルを使用して点群を抽出
します。それから点群のマッチングを行います。
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多種類のワークの認識・把持

下図のようなプロジェクトを例として説明します。

1. 2D 画像：左はばら積み配置で右はワークを見分けた画像です。2 枚とも 2D 画像として情報
をよくとれました。

2. 点群：ワークの点群をよくとれ、ワークの形状特徴もはっきりと見えます。

円柱形状のワークに対し、点群でマッチングすれば向きを判定できません。また、点群により
ワークのカテゴリを直接に判断できません。

この場合、左図のワークに対して「インスタンスセグメンテーション」モジュールを使用して
モデルをトレーニングします。それから Mech-Vision のディープラーニング関連のステップで
このモデルを使用して認識、セグメンテーションし、ワークのマスクを出力します。それで後
続の点群処理を行います。
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右図のワークに対して「インスタンスセグメンテーション」モジュールを使用してワークを一
個ずつ認識し、ワークの形状やパターンなどによって「対象物検出」モジュールを使用してワ
ークの向きを判断します。（下図の左はインスタンスセグメンテーションの結果で、右は対象
物検出で向き判定の結果です）

3.2. モジュールの接続
モジュールを接続することで複雑な欠陥検出の課題を解決できます。例えば、ワークが異なる
場所からロードされる現場や欠陥を検出して分類するプロジェクトに役に立ちます。

よく使うモジュールの接続
以下のような接続をよく使用します：

1. 対象物検出 - 欠陥セグメンテーション
◦ 特徴：対象物を位置決めしてから欠陥を検出します。
◦ 使用シーン：元画像に複数の対象物があり、かつ対象物の数と位置は様々な場合、また

欠陥に形状が様々ある場合に適用できます。
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2. 対象物検出 - 画像分類
◦ 特徴：対象物を位置決めしてから、対象物の向きや色を検出します。
◦ 使用シーン：元画像に複数の対象物があり、かつ対象物の数と位置は様々な場合、また

対象物を分類する場合に適用できます。

3. 欠陥セグメンテーション - 欠陥セグメンテーション
◦ 特徴：前の欠陥セグメンテーションでは対象領域と背景を分割し、後のモジュールでは

分割した領域に欠陥を検出します。
◦ 使用シーン：背景が複雑で、欠陥が小さくてはっきり見えない場合に適用できます。ま

た、対象領域を分割して細かい欠陥を検出する場合に役に立ちます。

4. すばやく位置決め - 欠陥セグメンテーション
◦ 特徴：対象物を指定した角度・位置に調整して欠陥セグメンテーションを行います。
◦ 使用シーン：単一種類の対象物で、欠陥の形状も様々な場合に適用できます。
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モジュールの接続の使用ステップ
まず、ライセンスドングルにモジュールの接続が許可されているかどうかを確認します。ソフ
トウェアインターフェイス右側のモジュール列で、プラス記号をクリックできるかどうかで判
断できます。プラス記号がクリックできなければ、営業担当者に問い合わせてアップグレード
された正規バージョンをご入手いただけます。

1. 最初のモジュールをトレーニング

単一モジュールトレーニングの手順でトレーニングを行います。トレーニング後、モデルが
使用できるかをチェックします。

2. 2 番目のモジュールを追加

右上の [ + ] をクリックして追加します。

3. 前のモジュールからインポート

前のモジュールのデータを使用します。

a. [ インポート ] をクリックして「前のモジュールからインポート」を選択します。
b. 画像をチェックします。
c. インポートした画像を編集

▪ 画像寸法を調整：インポートした画像に対してピクセル拡張を行います。デフォル
トでは寸法を調整しません。
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▪ 背景を保持：マスク以外の部分を保持するかを指定します。オフにするとマスクの
部分のピクセルだけをインポートします。

d. [ インポート ] をクリックします。
4. ラベル付け・トレーニング

今処理しているモジュールをラベル付け、トレーニングします。

5. モデルを検証してエクスポート

トレーニング完了後、モデルを検証してエクスポートします。エクスポートされたモデルは
Mech-Vision と Mech-DLK SDK に使用できます。


前のモジュールのモデルが更新された場合、後のモジュールにデータを再度トレーニング
しなければなりません。

3.3. モデルの追加学習
モデルを使用して現場のニーズを満たさない場合、モデルの追加学習を行います。従来はデー
タセットを追加して再度トレーニングを行いますが、全体の正確度が落ちるほか、時間もかか
ります。 「微調整」機能を使用すると、正確度を影響せずに時間も削減できます。

一般的なモデルの微調整
1. モデルの認識効果がよくない画像を収集します。
2. Mech-DLKでモデルの所属プロジェクトを開きます。
3. 設定 › オプション をクリックして「開発者モード」をチェックします。
4. 認識の効果がよくない画像をトレーニングセットと検証セットに追加します。
5. 追加された画像をラベル付けします。
6. トレーニングパラメータ設定 › モデルの微調整パレットに微調整をチェックします。
7. トレーニングパラメータパレットに、「学習率」の値を小さくします。「エポックの合計

数」を 50~80 程度に設定します。
8. モデルをトレーニングしてエクスポートします。

スーパーモデルの追加学習
1. モデルの認識効果がよくない画像を収集します。
2. Mech-DLKでプロジェクトを新規作成し、「インスタンスセグメンテーション」モジュール

を追加します。
3. 設定 › オプション をクリックして「開発者モード」をチェックします。
4. 認識の効果がよくない画像をトレーニングセットと検証セットに追加します。
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5. 追加された画像をラベル付けします。
6. トレーニングパラメータ設定 › モデルの微調整パレットに微調整をチェックします。
7. スーパーモデルの微調整をチェックしてから  をクリックしてスーパーモデルを選択しま

す。
8. トレーニングパラメータパレットに、「学習率」の値を小さくします。「エポックの合計

数」を 50~80 程度に設定します。
9. モデルをトレーニングしてエクスポートします。
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4. 付録
4.1. メニューバー
ファイル

プロジェクト
を新規作成

空白プロジェクトを新規作成する

プロジェクト
を開く

既存のプロジェクトを開く

プロジェクト
を保存

現在プロジェクトへの変更を保存する

名前を付けて
保存

プロジェクトを指定場所に保存する

インポート プロジェクトに画像、フォルダ、データセット
をインポートする。モジュールを接続した場合
に前のモジュールからインポートすることがで
きる。フォルダを選択すると、インポート中に
このフォルダに対して操作しないでください

エクスポート 現在のプロジェクトのデータセットを指定した
場所にエクスポートする。モジュールを接続し
た場合に最初のモジュールのデータセットだけ
をエクスポートする

編集

取り消し ラベル付けの操作を取り消す

元に戻す 今取り消した操作を元に戻す

ツール

実行モード 「実行モード」を使用することでデータセット
を一括テスト可能 

この機能は「欠陥セグメンテーション」と「画
像分類」モジュールにのみ使用できる
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トレーニング
センター

モデルを一括トレーニングできる

設定

オプション ソフトウェアの言語切り替えと「開発者モー
ド」の使用

ヘルプ

マニュアル ブラウザでユーザーズマニュアルを開く

クイックガイ
ド

ソフトウェア操作のクイックガイド

ログを更新 ブラウザでログを更新する

ログを確認 ソフトウェア実行ログを含むフォルダを開く

デバイスを検
査

お使いのデバイスの CPU と GPU 型番を確認す
る

ソフトウェア
について

ソフトウェアのバージョン情報を表示する

4.1.1. 「実行モード」でデータセットの一括テスト

概要

実行モード を使用することでデータセットを一括テストすることができます。この機能は「欠
陥セグメンテーション」と「画像分類」モジュールにのみ使用できます。カスケードモードに
対応できません。

モデルトレーニング完了後、ツール › 実行モード をクリックし、実行モード ウィンドウに新し
いデータセットをインポートし、手動でチェックすることができます。検証完了後、正確率や
過検出率、漏れ率などの情報を表示するログを出力することができます。

 画像分類モジュールに正確率のみがあります。

使用手順

1. データソースを選択する

実行モードを使用してモデルの効果を再現したい場合、データソースは Mech-DLK を選択
してください。大量の新しいデータセットを使用する場合に フォルダ を選択してくださ
い。
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Mech-DLK 今使用しているプロジェクトのすべての画像データをインポートしま
す。

フォルダ フォルダのパスを選択してからフォルダにあるすべての画像を新しいデ
ータセットとしてインポートします。このデータセットはソフトウェア
にあるデータに干渉しません。


実行モードを使用する前に、今使用しているプロジェクトのトレーニングセットと検
証セットのほかに新しい画像をインポートし、実行モードのデータソースに[ Mech-
DLK ]を選択した場合にそれらを合わせてインポートします。

2. 欠陥検出の設定

欠陥の判定基準に基づいて各パラメータを設定します。ソフトウェアでは欠陥フィルタリン
グに関する機能を自動的に使用します。欠陥検出パラメータと「欠陥セグメンテーション」
モジュールの欠陥判定ルールとは互いに干渉しません。

3. モデルを読み込む

[ モデルを読み込む ] をクリックし、読み込みが完了すると[ 次へ ]をクリックして推論の画
面を開きます。

4. 推論してレポートをエクスポートする：

自動推論 の下の[ 開始 ]をクリックして推論を開始します。自動推論が完了後、その結果を
手動でチェックします。チェック完了後に[ レポートをエクスポート ] をクリックすると正
確率や過検出率、漏れ率などを確認できます。

 画像分類モジュールに正確率のみがあります。

4.2. 体験版ライセンスの取得
Mech-Mindは、Wibu-SystemsのCodeMeterをソフトウェアのライセンスとして使用します。ド
ングルドライバーを必要としない体験版ライセンスを提供します。


トライアルライセンスは、ドングルの郵送が不便な場合に提供される一時的な認証ライセ
ンスです。ドングルを入手したらそれを IPC に差し込んでソフトウェアライセンスを更新
します。

ticket を取得する
Mech-Mindの営業スタフにご連絡して ticket （数字、文字、およびハイフンの25桁の文字列）
を取得してください。ticket は、メールでお送りします。

CodeMeterをインストール
CodeMeter インストールパッケージはソフトウェアインストールパッケージに組み込まれてい
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ます。ソフトウェアインストールパッケージを開いて CodeMeter をインストールしてくだ
さい。

ライセンスを有効にする
Mech-Mind License WebDepot でライセンスを有効にしてください。

手順は次の通りです：

1. ticketをコピーして Ticket の入力ボックスに貼り付けてから [ Next ] をクリックします。

2. ライセンスを選択して [ Activate Selected Licenses Now ] をクリックしてライセンスをダ
ウンロードします。
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3. ダウンロードしたら下図のような情報が表示されます。[ OK ] をクリックします。

4. CodeMeter コントロールセンターを開いてライセンスの情報を確認します。
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4.3. ソフトウェアライセンスの更新
CodeMeter は、ユーザーに期限切れを通知します。この場合、ソフトウェアライセンスを更新
するために Mech-Mind サポートチーム（以下は「Mech-Mind」）にお問合せください。

まず、ライセンス要求ファイルを作成して Mech-Mind に送信します。それから Mech-Mind が
ライセンス要求ファイルをユーザーに送信してライセンスの有効期間を延長します。

ライセンス要求ファイルを作成する
まず次のことを確認してください：

• コンピュータに CodeMeter がインストールされていること。

• コンピュータにドングルが差し込まれていること。
1. システムトレイの  をクリックして CodeMeter コントロールセンターを開きます。
2. 更新するライセンスを選択して[ License Update ]をクリックします。
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3. 表示されたウィンドウで[ Next ]をクリックします。

4. Create license request を選択して [ Next ] をクリックします。
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5. Extend existing license を選択して [ Next ] をクリックします。

6. Mech-Mind を選択して [ Next ] をクリックします。
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 Mech-Mind の後に付く会社の番号は、上図と異なることがあります。

7. [ .. ] をクリックしてライセンス要求ファイルの保存パスを選択して [ Commit ] をクリ
ックします。


複数のドングルのライセンスを更新する場合、手順2~7を繰り返して各ドングルの

Mech-DLKユーザーズマニュアル

© 2023 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 160



ライセンス要求ファイルを作成します。

8. ライセンス要求ファイルをMech-Mindに送信します。

ライセンスを更新する
ユーザーがライセンス要求ファイルを送信したら、Mech-Mindは WIBUCMRAU 形式のライセン
ス更新ファイルを返信します。このファイルをダブルクリックしてライセンスを更新します。

1. システムトレイの  をクリックして CodeMeter コントロールセンターを開きます。
2. 確認するライセンスを選択して右下隅にある [ WebAdmin ] をクリックします。

3. CodeMeter WebAdmin 画面で Valid Until を確認します。
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◦ 永久ライセンスの Valid Until は n/a となります。
◦ [ CmContainer Info ] をクリックしてほかのドングルの情報を確認することがで

きます。

WIBUCMRAU 形式のファイルをダブルクリックしても更新できない場合、次の手順に従って手
動でライセンス更新ファイルをインポートします。

1. システムトレイの  をクリックして CodeMeter コントロールセンターを開きます。
2. 更新するライセンスを選択して [ License Update ] をクリックします。
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3. 表示されたウィンドウで[ Next ]をクリックします。

4. 表示されたウィンドウで Import license update を選択して [ Next ] をクリックします。

5.
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[ .. ] をクリックしてライセンス更新ファイルを選択して [ Commit ] をクリックします。

4.4. ショートカット
レベル作成エリアの右下で  をクリックしてショートカットウィンドウを開きます。 ほかの操
作を実行してもショートカットウィンドウは隠されません。[ × ] あるいは  をクリックする
か、 Esc  を押してウィンドウを閉じます。また、カーソルをツールのアイコンに合わせるとこの
ツールのショートカットが表示されます。

 大文字でも小文字でも機能します。

プロジェクト

機能 ショートカット

プロジェクトを新規作成 Ctrl + N

プロジェクトを保存 Ctrl + S

プロジェクトを開く Ctrl + O

ラベリング
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機能 ショートカット 説明

ラベル付けを取り消
す

Ctrl + Y

ラベル付けをやり直
す

Ctrl + Z

ラベルをコピー Ctrl + C

ラベルを貼り付ける Ctrl + V

ラベル付けを全て選
択

Ctrl + A

ラベル付けを削除 Delete 削除したいラベルを選択してから押す

ツール

機能 ショートカット

楕円形ツール L

ポリゴンツール P

ポリゴン作成完了 Enter

長方形ツール R

ブラシツール B

なげなわツール A

消しゴムツール E

補助的ラベル付けツール T

ラベル付けツール--オートラベル付け M

ラベル付けツール--オートラベル付けを適用 Enter

ラベル付けツール--オートラベル付けをキャ
ンセル

Q

マスクのポリゴンツール Shift + P

マスクのブラシツール Shift + B

マスクのなげなわツール Shift + A

マスクの消しゴムツール Shift + E
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機能 ショートカット

テンプレートツール C

テンプレート選択（テンプレートツール） Ctrl + マウスの左クリック

グリッド線ツール U

グリッド選択ツール I

特徴グループのラベル付けツール F

ROIツール O

選択ツール S

消しゴムツール/ブラシのサイズの調整 ⬅➡

隣接する画像を切り替える ⬆、⬇

ラベル

機能 ショートカット 説明

ラベル表示を切り替
える

Ctrl + L

予測結果表示を切り
替える

Ctrl + P

データセットから画
像を削除

Delete カーソルをデータセット画面に移動し削除し
たい画像を選択してから押す

4.5. FAQ
モデルの効果が良くない場合は、トラブルシューティングするにはどうすればよいですか？

a. ラベル付けが間違っているかどうかを確認します。
b. トレーニングセットに全ての種類の欠陥があるかどうかを確認します。
c. 画像入力サイズを確認します。欠陥が小さすぎると正常にトレーニングを実行できない

こともあります。
カメラの露出を調整し、または補光を行って環境光の変化をシミュレートしてデータを取得す
ることはできますか？

いいえ。現場の照明が変化する場合は、異なる照明条件でデータを取得しなければなりませ
ん。手動で作られた照明環境で取得するデータは参考できません。

カメラの位置が固定されており、ワークの位置姿勢が変化する場合、カメラの位置を移動して
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ワークの位置変化をシミュレートすることはできますか？
いいえ。データを取得する前に、カメラの位置を固定にしなければなりません。カメラを移
動すれば、ディープラーニングモデルの効果とカメラの外部パラメータに影響を与えます。
カメラの位置が固定されており、ワークの位置姿勢が変化する場合、トレーニング中にROI
を適切に大きくすることができます。

元のカメラで取得されたデータの品質が悪くてカメラを交換した後、元のデータの反復モデル
を追加する必要はありますか？

いいえ。カメラ交換後のデータを再取得して、モデルトレーニングを行う必要があります。

背景を変更すると、ディープラーニングの効果に影響しますか？
はい。背景を変更すると、モデルの認識に誤りや漏れが発生しますので、初期段階で背景を
確認したらそれを変更しないでください。

異なるカメラ型番と取り付け高さで取得したデータを同じモデルに使用してトレーニングでき
ますか？

はい。ROIにご注意ください。差を小さくするために、異なる高さの画像にROIをそれぞれ選
択してください。

光沢がある金属部品を対処する場合、データを取得するときに注意すべきことは何ですか？
露出過度/不足を回避してください。一部の露出過度を避けられない場合に、ワークの輪郭が
はっきり認識できるようにしてください。

モデルの効果が良くない場合は、トラブルシューティングするにはどうすればよいですか？
トレーニングデータの数量と品質、データの多様性、ROIパラメータ、照明などからトラブ
ルシューティングします。

a. 数量：トレーニングデータの数量が、良好なモデル結果を取得するのに十分であるかど
うかを確認します。

b. 品質：データ品質が最良かつ明確で、露出過度/不足があるかどうかを確認します。
c. データの多様性：データに現場で起こりうる全ての状況が含まれるかどうかを確認しま

す。
d. ROIパラメータ：現場で設定されたパラメータはトレニンーグ中のデータと一致している

かどうかを確認します。
e. 照明：照明が変化するかどうか、また画像取得時と一致しているかどうかを確認しま

す。
現場で照明が複雑で、影や遮蔽などによる認識効果の不安定をどう改善しますか？

実際状況に応じて、遮光や補光を行えば改善できます。

現場データとトレーニングデータのROIが一致しなければ、インスタンスセグメンテーションの
信頼度のしきい値に影響するのはなぜですか？

トレーニングデータのROIと一致しなければ、対象物がモデルの最適認識範囲内にないた
め、信頼度のしきい値に影響します。したっがて、応用時のROIをトレーニングデータのROI
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と一致させる必要があります。

紙箱のスーパーモデルとはなんですか？
紙箱のデパレタイジング/パレタイジング向けに「スーパーモデル」（クリックでダウンロー
ド）を提供します。画像を取得してトレーニングを実行せずにほとんどの紙箱を分割するこ
とが可能です。

紙箱のスーパーモデルは、どのようなシーンに適していますか？
同じ色やパータンの紙箱、または多種類の紙箱のデパレタイジング・パレタイジングに適し
ています。ただ、このモデルは紙箱が同じ段に水平に配置されたシーンにのみ適用されま
す。

紙箱のスーパーモデルを使用すれば、データをどう取得しますか？
スーパーモデルを使用してテストします。正確に分割できなければ、問題のあるデータに対
して約 20 枚の画像を取得します。

新バージョンの Mech-DLK で古いプロジェクトを開いたら検証の結果が外れた場合、どうすれ
ばいいですか？

[ 検証 ]を再度クリックすればいいです。

Mech-DLK を使用してモデルをトレーニングする時、ModuleNotFoundError: 「No module
named ‘onnxruntime’」が表示されたらどうすればいいですか？

C ドライブの「User」フォルダに入り、現在のユーザーフォルダを開きます。
AppData/Roaming/Python/Pythong36/site-packages は空かどうかを確認します。空でな
ければ手動で全てのものを削除してください。

AMD CPU は CPU モデルを実行できますか？
AMD CPU は CPU モデルを実行できません。
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