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【００３８】
＜ハンダ内のボイドの評価方法＞
　この実施の形態１に係るボイドの評価方法では、ボイドのＢＧＡ中心からの距離ｒｉに
ついての重み関数ｗ（ｒｉ）によって重み付けした評価関数によって、ハンダ内のボイド
の評価を行うことを特徴とする。
　図３は、実施の形態１に係るハンダ内のボイドの評価方法のフローチャートである。こ
のハンダ内のボイドの評価方法は、以下のステップを含む。
（ａ）２次元Ｘ線画像から各ハンダ内の画像を抽出する（Ｓ０１）。
（ｂ）各ハンダ内の画像について、ボイドを検出する（Ｓ０２）。
（ｃ）各ハンダ内の画像を構成する各ピクセルについて、ボイドに含まれるピクセル値を
１とし、ボイドに含まれないピクセル値を０とし、ハンダの中心からの距離ｒｉについて
、各ハンダの中心（ｒｉ＝０）で最大となり、最大半径（ｒｉ＝ｒ０）で０となる重み関
数ｗ（ｒｉ）を用いて、評価関数を算出する（Ｓ０３）。
　評価関数としては、例えば、以下の式で表される。

　ｉ：ピクセル番号（１～Ｎ）
　ｒｉ：ｉ番目のピクセルのハンダ中心からの距離
　ｐｉ：ｉ番目のピクセルのピクセル値（０又は１）
　ｗ（ｒｉ）：重み関数
（ｄ）各ハンダについて、評価関数の値が相対的に大きいほどボイドの影響が大きいと評
価する（Ｓ０４）。
　以上によって、各ハンダ内のボイドを高速に、且つ、適切に自動評価できる。
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（効果）
　本発明に係るハンダ内のボイドの評価方法によれば、ハンダ中のボイドを、高速に、且
つ、適切に自動評価を行うことができる。
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