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(57)【要約】
　
【課題】　画像処理における誤った判断を防止し、魚が
傷つくことを防止し、高効率に、魚の形状を判別する魚
判別装置を提供することである。
【解決手段】　魚判別装置１０において収容槽１２は、
少なくとも一部が透視性を有する側壁１６を備える。撮
像部１３は、収容槽１２の側方に配置され、側壁１６の
うち透視性を有する部分から収容槽１２内の魚１１を撮
像する。判定部１４は、撮像部１３によって撮像された
画像を解析し、その解析結果に基づいて収容槽１２内の
魚１１の良不良を判定する。貯留槽１７は、収容槽１２
に供給するための液体を貯留可能な貯留空間が形成され
、貯留空間に液体を貯留する。連通管１８は、収容槽１
２の底部と貯留槽１７の底部とに接続され、収容槽１２
の内部空間と貯留槽１７の貯留空間とを連通可能である
【選択図】　　　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　少なくとも一部分が透視性を有する側壁を備え、魚を正立状態で液体と共に収容する収
容槽と、
　前記収容槽の側方に配置され、前記側壁のうち透視性を有する部分から前記収容槽内の
魚を撮像する撮像部と、
　前記撮像部によって撮像された画像を解析し、その解析結果に基づいて前記収容槽内の
魚の良不良を判定する判定部と、
　前記収容槽に供給するための前記液体を貯留可能な貯留空間が形成され、貯留空間に前
記液体を貯留する貯留槽と、
　前記収容槽の底部と前記貯留槽の底部とに接続され、前記収容槽の内部空間と前記貯留
槽の貯留空間とを連通可能な連通管とを含むことを特徴とする魚判別装置。
【請求項２】
　前記収容槽の内部空間を仕切り、前記内部空間内で移動可能に設けられ、透光性を有す
る仕切り壁と、
　前記収容槽内の魚に光を照射する光源とをさらに含むことを特徴とする請求項１に記載
の魚判別装置。
【請求項３】
　透視性および可撓性を有し、前記側壁のうち撮像部側の部分から離れて前記収容槽の内
部空間を仕切って設けられる仕切りフィルムをさらに含み、
　前記仕切り壁は、前記収容槽内の前記仕切りフィルムに向けて移動可能であることを特
徴とする請求項１または２に記載の魚判別装置。
【請求項４】
　可撓性を有し、前記仕切り壁よりも前記撮像部側の、前記収容槽内に設けられる可撓性
フィルムをさらに含むことを特徴とする請求項１～３のいずれか１つに記載の魚判別装置
。
【請求項５】
　前記収容槽は、
　　その内部空間よりも下方に設けられ、前記内部空間に前記魚および前記液体を収容す
るときには閉じられ、前記内部空間内の前記魚および前記液体を放出するときには開かれ
る下方開口部と、
　　下方開口部を開閉可能な底板とを含み、
　前記仕切りフィルムの下端部は、前記底板が前記下方開口部を閉じることによって前記
底板と前記下方開口部との間に挟持されることを特徴とする請求項４に記載の魚判別装置
。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、魚を判別する魚判別装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　魚の養殖においては、形状に異常が見られる稚魚を判別し、除去する必要がある。養殖
において、形状がよく、健康な稚魚の個体数は多ければ多いほどよいことから、取扱う稚
魚の個体数も多いことが望まれる。しかし稚魚が多くなれば多くなるほど、稚魚の良不良
の判定に多くの時間と労力がかかるため、稚魚の良不良を判定することにも効率化が求め
られる。判定の対象となる判定対象物を撮像装置によって撮像し、画像処理によって判定
する従来技術としては、コンベア上に判定対象物を乗せ、これを上方から撮像装置によっ
て撮像して、その結果撮像装置から出力される撮像画像を画像処理によって判定する手段
が知られている。
【０００３】
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　図８は、従来技術に係る青果物形状判定設備１の構成図である。青果物形状判定設備１
は、照明装置２と、撮像装置３と、画像処理装置４と、形状判定装置５とを備えて構成さ
れる。照明装置２は、青果物６の上面を照らし、撮像装置３は、照らされた青果物６を撮
像する。画像処理装置４は、撮像装置３が撮像した青果物６の撮像画像から、青果物６の
輪郭と重心位置とを抽出する。形状判定装置５は、重心位置を中心として所定角度毎に位
置する前記輪郭の点の座標を求め、これら座標から各輪郭の点と重心位置との距離を演算
し、この求めた距離によって青果物６の形状を判定する。形状判定装置による判定結果は
、評価判定装置７によって評価される（たとえば特許文献１参照）。
【０００４】
【特許文献１】特開平９－２６７４１５号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　青果物６の撮像画像から青果物６の形状を判定する装置では、判定の対象となる青果物
６はコンベア上に乗せられて搬送され、搬送の途中で上方から撮像される。しかし魚を液
体から取出し、コンベア上で撮像して、撮像した結果得られる撮像画像によって魚の形状
を判定すると、魚の背部と腹部とを逆に判断し、誤った判定をするおそれがある。また液
体から取出された魚は、固体と接触することで傷つくおそれがある。したがって、コンベ
ア上で魚の向きを変化させると、魚を傷つけてしまうという問題点があった。
【０００６】
　本発明の目的は、画像処理における誤った判断を防止し、魚が傷つくことを防止し、高
効率に、魚の形状を判別する魚判別装置を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明に従えば、魚判別装置は、収容槽と、撮像部と、判定部と、貯留槽と、連通管と
を含んで構成される。収容槽は、少なくとも一部が透視性を有する側壁を備え、魚を正立
状態で液体と共に収容する。撮像部は、収容槽の側方に配置され、側壁のうち透視性を有
する部分から収容槽内の魚を撮像する。判定部は、撮像部によって撮像された画像を解析
し、その解析結果に基づいて収容槽内の魚の良不良を判定する。貯留槽は、収容槽に供給
するための液体を貯留可能な貯留空間が形成され、貯留空間に液体を貯留する。連通管は
、収容槽の底部と貯留槽の底部とに接続され、収容槽の内部空間と貯留槽の貯留空間とを
連通可能である。
【０００８】
　また本発明に従えば、魚判別装置は、仕切り壁と、光源とをさらに含むことを特徴とす
る。仕切り壁は、収容槽の内部空間を仕切り、この内部空間内で移動可能に設けられる。
光源は、収容槽内の魚に光を照射する。
【０００９】
　また本発明に従えば、魚判別装置は、仕切りフィルムをさらに含んで構成される。仕切
りフィルムは、透視性および可撓性を有し、側壁のうち撮像部側の部分から離れて収容槽
の内部空間を仕切って設けられる。仕切り壁は、収容槽内の仕切りフィルムに向けて移動
可能である。
【００１０】
　また本発明に従えば、魚判別装置は、可撓性フィルムをさらに含んで構成される。可撓
性フィルムは、可撓性を有し、仕切り壁よりも撮像部側の、収容槽内に設けられる。
【００１１】
　また本発明に従えば、収容槽は、下方開口部と、底板とを含む。下方開口部は、収容槽
の内部空間よりも下方に設けられ、内部空間に魚および液体を収容するときには閉じられ
、内部空間内の魚および液体を放出するときには開かれる。底板は、下方開口部を開閉可
能である。仕切りフィルムの下端部は、底板が下方開口部を閉じることによって、底板と
下方開口部との間に挟持される。
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【発明の効果】
【００１２】
　本発明によれば、魚は、液体中に収容した状態で、撮像および判定が行われるので、魚
が傷つくことを防止することができる。魚は、液体中では正立状態となるので、魚の背部
と腹部とを誤認することを防止することができる。したがって、人間による判断に伴う判
断の誤りを防止することができる。また撮像した画像を解析した解析結果に基づいて判定
を行うので、人間が視認して判断する場合に比べて、精確かつ高効率に魚を判別すること
ができる。
【００１３】
　また連通管は、収容槽の底部と貯留槽の底部とに接続され、収容槽の内部空間と貯留槽
の貯留空間とを連通可能であるので、貯留槽内の液体を、収容槽の底部から供給すること
ができる。収容槽への液体の供給に伴って、収容槽の内部空間に気体を巻き込むことがな
いので、収容槽の内部空間に気泡が発生することを防止することができる。したがって、
撮像部によって撮像したときに、気泡が撮像されることを防止することができ、魚を判定
するときに気泡が誤差となることを防止することができる。これによって、魚の判別の精
度を高くすることができる。
【００１４】
　また本発明によれば、仕切り壁は内部空間内で移動可能であるので、魚を内部空間内で
偏在させることができる。仕切り壁は、内部空間を仕切るので、偏在させられた魚が、仕
切り壁を超えることを防止することができる。仕切り壁は、魚を偏在させた状態で、さら
に押圧することができる。これによって、魚の動きを停止させることができ、かつ魚を刺
激することができる。魚は刺激されることによって鰭を開く習性があるので、魚の鰭を開
かせることができる。したがって、魚を停止させて撮像することと魚が鰭を開いた状態で
魚を撮像することとを両立することができる。
【００１５】
　仕切り壁は透光性を有するので、光源からの光を魚に照射することができる。魚の鰭が
開かれた状態で光を照射して撮像するので、鰭の色を薄く撮像することができる。これに
よって、撮像された魚の形状のうち、鰭を除いた残余の部分の輪郭を抽出することが可能
となる。したがって、魚の鰭が魚体の輪郭に含まれることによる輪郭の変化を防止するこ
とができ、魚の輪郭を抽出するときに鰭の形状が誤差となることを防止することができる
。これによって、魚の判別の精度を高くすることができる。
【００１６】
　また本発明によれば、仕切り壁は、仕切りフィルムに向けて移動可能であるので、魚を
仕切りフィルムに押し当てることができる。仕切りフィルムは、収容槽の内部空間を仕切
るので、仕切り壁が魚を仕切りフィルムに押し当てたときに、仕切りフィルムは変位する
ことができる。これによって、魚に付与される押圧力を制限することができる。また仕切
りフィルムは、可撓性を有し、変形可能であるので、仕切りフィルムが可撓性を持たない
場合に比べて、仕切りフィルムと魚体との接触面積を大きくすることができる。したがっ
て、魚と仕切りフィルムとの押圧力を広い面積で分散することができ、魚に対して局所的
に大きな圧力が付与されることを防止することができる。これによって、魚を押圧して刺
激することと、魚が傷つくことを防止することとを両立させることができる。
【００１７】
　また本発明によれば、魚判別装置は、可撓性フィルムをさらに含んで構成される。可撓
性フィルムは、可撓性を有し、仕切り壁よりも撮像部側の、収容槽内に設けられる。これ
によって、仕切り壁が収容槽内の魚に接触するときに、仕切り壁によって魚が傷つくこと
を防止することができる。
【００１８】
　また本発明によれば、仕切りフィルムの下端部は、底板が下方開口部を閉じることによ
って、底板と下方開口部との間に挟持される。これによって、内部空間内の魚および液体
を放出するときには、仕切りフィルムの下端部に対する挟持を解除することができる。し
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たがって、仕切りフィルムによって仕切られる内部空間内の、仕切りフィルムの両側の液
体が、開口部から放出されるときに、液体の放出に関して仕切りフィルムが抵抗となるこ
とを防止することができる。これによって、たとえば仕切りフィルムの下端部が下方開口
部に固着されている場合に比べて、液体の放出にかかる時間を短縮することができる。し
たがって、魚の判別の効率を高くすることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１９】
　以下、図面を参照しながら本発明を実施するための形態について説明する。以下に示す
実施形態は、本発明に係る技術を具体化するために例示するものであり、本発明の技術的
範囲を限定するものではない。本発明に係る技術内容は、特許請求の範囲に記載された技
術的範囲内において、種々の変更を加えることが可能である。
【００２０】
　図１は、本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０の鉛直な断面を表す断面図である。
図２は、本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０の斜視図である。図３は、本発明の一
実施形態に係る魚判別装置１０の平面図である。本実施形態に係る魚判別装置１０は、生
きている魚１１の良不良を、その形状から判別する装置である。具体的には魚判別装置１
０は、生きている魚１１の良不良を判定し、分別する。生きている魚のことを「魚」１１
と称する。本実施形態に係る魚判別装置１０が判別の対象とする魚１１は、鯛の稚魚とす
るけれども、本発明において魚判別装置１０が判別の対象とする魚は、特に規定しない。
たとえば他の実施形態において魚判別装置１０は、スズキ目、フグ目、キンメダイ目、カ
サゴ目、トビウオ目、マトウダイ目、ダツ目、ボラ目、コイ目、タラ目、サケ目などの魚
およびその稚魚を分離の対象とすることができる。
【００２１】
　本発明において、魚１１を収容する液体は、水、または塩分を含む水であり、たとえば
淡水、海水、汽水のいずれであってもよい。魚１１の吻端から尾柄部の椎骨の末端までの
長さを「標準体長」と称する。口ひげは吻端から除く。標準体長と一致する線分に垂直な
方向において、最大となる背縁から腹縁までの長さを「体高」と称する。背びれおよび胸
鰭は体高から除く。標準体長と一致する線分および体高に一致する線分に垂直な方向にお
いて、最大となる魚体の幅の大きさを「体幅」と称する。体幅から胸鰭、尻鰭は除く。
【００２２】
　本発明において、魚１１が背部を上方に向け、腹部を下方に向けている状態を「正立状
態」と称する。魚１１の形状について、良不良を判断することを「判定」と称し、判定し
た判定結果に基づいて魚１１を分別することを「判別」と称する。
【００２３】
　魚判別装置１０は、収容槽１２と、撮像部１３と、判定部１４とを含んで構成される。
収容槽１２は、少なくとも一部が透視性を有する側壁１６を備え、魚１１を正立状態で液
体と共に収容する。撮像部１３は、収容槽１２の側方に配置され、側壁１６のうち透視性
を有する部分から収容槽１２内の魚１１を撮像する。判定部１４は、撮像部１３によって
撮像された画像を解析し、その解析結果に基づいて収容槽１２内の魚１１の良不良を判定
する。魚判別装置１０は、貯留槽１７と、連通管１８とをさらに含んで構成される。貯留
槽１７は、収容槽１２に供給するための液体を貯留可能な貯留空間が形成され、貯留空間
に液体を貯留する。連通管１８は、収容槽１２の底部と貯留槽１７の底部とに接続され、
収容槽１２の内部空間と貯留槽１７の貯留空間とを連通可能である。
【００２４】
　収容槽１２は、魚１１を正立状態で収容し、撮像部１３は魚１１を正立状態で撮像する
ので、魚１１の背部と腹部とを逆に判断されることが防止される。魚１１は、液中で遊泳
すると、外力によって強制しない限り、正立状態となる習性を有する。したがって、魚１
１が収容槽１２に液体と共に収容され、かつ液体中で遊泳可能に収容されることで、魚１
１は自発的に正立状態となる。これによって、判別の誤りが防止される。
【００２５】
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　また魚１１は、液体とともに収容槽１２に収容され、魚１１は液体の中で撮像される。
仮に魚１１が液体から取出されて取扱われると、魚１１が液体中で取扱われる場合に比べ
て、魚１１には傷がつきやすく魚１１の健康状態が悪化し、また傷からの感染が起こる可
能性が増大する。これに対し、魚判別装置１０は、魚１１を液体の中で撮像することで、
魚１１が傷つくことを防止する。魚１１の判別は、魚１１の画像を解析することによって
行う。これによって、人間による判断に伴う判断結果の誤りを防止する。
【００２６】
　本実施形態において収容槽１２は、魚判別装置１０に２つ設けられ、それぞれ大略的に
直方体の形状に形成される。側壁１６は高さ方向に軸線を有する四角筒状に形成され、側
壁１６の一部には透視性を有する部分が形成される。透視性を有する部分を「窓部」１９
と称すると、各収容槽１２の窓部１９は、板状部材によって形成される。各窓部１９は、
予め定める方向を厚み方向とし、同一の向きに臨んで配置される。予め定められる窓部１
９の厚み方向は、略水平に設定され、この方向を「撮像方向」と称する。窓部１９は、収
容槽１２の側壁１６のうち最も撮像方向一方に位置する部分に形成され、撮像方向一方に
向かって外方に臨む。「略水平」は「水平」を含む。
【００２７】
　撮像方向に垂直かつ水平な方向を「並列方向」と称すると、２つの収容槽１２は、並列
方向に並んで配置される。収容槽１２の外部空間から各収容槽１２を撮像方向他方に見れ
ば、各窓部１９を通して内部空間を視認することができる。窓部１９を形成する部材は、
透明な部材である。収容槽１２の側壁１６のうち、最も撮像方向他方に位置する部分には
、透光性を有し、外部から内部への光の透過を許容する透光窓２１が形成される。透光窓
２１は、透光性を有していれば透視性を有していなくても構わないけれども、本実施形態
において透光窓２１は、透明な部材によって形成される。収容槽１２の外部空間から各収
容槽１２に対して撮像方向一方に光を照射すると、各窓部１９を通して内部空間に光が透
過する。窓部１９および透光窓２１を除く残余の側壁１６は、透明であっても透明でなく
てもよく、本実施形態においては透視性も透光性もない不透明な部材で形成される。
【００２８】
　収容槽１２は、下方開口部２２と、底板２４とを含む。下方開口部２２は、収容槽１２
の内部空間よりも下方に設けられ、内部空間に魚１１および液体を収容するときには閉じ
られ、内部空間内の魚１１および液体を放出するときには開かれる。底板２４は、下方開
口部２２を開閉可能である。収容槽１２は、収容槽蓋体２６をさらに含む。収容槽蓋体２
６は、収容槽１２の内部空間よりも上方に設けられ、開閉可能である。底板２４および収
容槽蓋体２６は、側壁１６の一部に沿って撮像方向に移動することによって開閉する。具
体的には、収容槽１２の側壁１６および下方開口部２２に対し、撮像方向一方に変位する
ことによって閉じ、撮像方向他方に変位することによって開かれる。底板２４および収容
槽蓋体２６は、複動式空気圧シリンダ２７によって駆動される。各複動式空気圧シリンダ
２７のシリンダ部は、魚判別装置１０の筐体４４に固定され、収容槽１２に対して固定さ
れている。
【００２９】
　収容槽蓋体２６が開いた状態において、収容槽１２の内部空間は上方に開放する。収容
槽１２の側壁１６のうち、最も撮像方向一方に位置する側壁１６の上端部には、高さ方向
を厚み方向とする板状の天板２８が形成される。天板２８は並列方向全体にわたって収容
槽１２の内部空間を覆うけれども、天板２８の撮像方向の寸法は、収容槽１２全体の撮像
方向の寸法に比べて短く設定される。本実施形態において天板２８の撮像方向の寸法は、
およそ魚１１の体幅程度の寸法に設定される。収容槽蓋体２６が閉じた状態において、収
容槽蓋体２６の最も撮像方向一方の端部は、天板２８の最も撮像方向他方の端部に接触す
る。天板２８のうち最も撮像方向他方の端部には、後に述べる仕切りフィルム５８の上端
部が接続される。
【００３０】
　収容槽１２よりも撮像方向一方には、撮像部１３が配置される。撮像部１３は、写真機
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３２と、光路切換部３３とを含む。光路切換部３３は、写真機３２に入射する光路３４を
切換える。収容槽１２の個数は、写真機３２の個数よりも多く設定される。写真機３２は
、電荷結合素子（Charge Coupled Device, 略号「ＣＣＤ」）を備え、撮像によって得ら
れた画像はデジタルデータとして出力され、判定部１４に入力される。
【００３１】
　本実施形態において写真機３２は、魚判別装置１０に１つ設置され、２つの収容槽１２
に対応する。写真機３２は、２つの窓部１９とほぼ同じ高さに設置され、窓部１９を通過
して写真機３２に入射する光の光路３４は、２つの窓部１９および写真機３２とほぼ同じ
高さに形成される。各収容槽１２から写真機３２まで形成される各光路３４は、固定反射
鏡３６と可動反射鏡３８とを含む複数の部品によって規定される。
【００３２】
　光路切換部３３は、角変位可能な可動反射鏡３８と、可動反射鏡３８を角変位駆動する
鏡駆動部３９とを含む。固定反射鏡３６は、各収容槽１２に対応して、収容槽１２と同じ
個数設けられる。本実施形態において固定反射鏡３６は各収容槽１２よりも撮像方向一方
に配置され、窓部１９から固定反射鏡３６に到達する光を、反射して可動反射鏡３８に向
けて進行させる。具体的には各固定反射鏡３６は撮像方向と並列方向とに４５度の角度を
成して配置され、可動反射鏡３８よりも並列方向一方と、並列方向他方とに１つずつ配置
される。
【００３３】
　可動反射鏡３８は高さ方向を軸線として軸線まわりに角変位可能に形成され、鏡駆動部
３９によって角変位駆動される。可動反射鏡３８は、角変位することによって収容槽１２
の個数と同じ数の姿勢をとることができ、本実施形態においては第１状態と第２状態とを
とる。第１状態では、可動反射鏡３８よりも並列方向一方に位置する固定反射鏡３６から
の光を反射して写真機３２に向けて進行させ、第２状態では、可動反射鏡３８よりも並列
方向他方に位置する固定反射鏡３６からの光を反射して写真機３２に向けて進行させる。
【００３４】
　鏡駆動部３９は、可動反射鏡３８を角変位させることによって、第１状態と第２状態と
に切換える。鏡駆動部３９は、たとえばステッピングモータなどのモータを含んで形成さ
れてもよい。光路切換部３３は、可動反射鏡３８の姿勢を規定するための、姿勢規定片４
２を含んで構成される。姿勢規定片４２は２つ設けられ、２つのうちの一方は、第１状態
から第２状態への角変位を阻止せず、第１状態から逆向きへの角変位を阻止する。２つの
うち他方の姿勢規定片４２は、第２状態から第１状態への角変位を阻止せず、第２状態か
ら逆向きへの角変位を阻止する。これらの姿勢規定片４２は、筐体４４に固定して設けら
れる。これによって、第１状態および第２状態における姿勢、すなわち可動反射鏡３８の
向きを、規定することができる。
【００３５】
　さらに光路切換部３３は、可動反射鏡３８の角変位量を検出して、少なくとも第１状態
と第２状態とを区別して検出結果を出力するエンコーダ４６を含んで構成され、エンコー
ダ４６からの検出結果は、電気信号として出力される。
【００３６】
　魚判別装置１０は、仕切り壁４８と、光源４９とをさらに含んで構成される。仕切り壁
４８は、収容槽１２の内部空間を仕切り、この内部空間内で移動可能に設けられる。光源
４９は、収容槽１２内の魚１１に光を照射する。仕切り壁４８は、少なくとも透光性を有
する部材で形成され、本実施形態においては透明な板状部材によって形成される。仕切り
壁４８は、その厚み方向を撮像方向に一致させて収容槽１２の内部空間に配置される。収
容槽１２の内部空間の撮像方向に垂直な断面は長方形であり、仕切り壁４８をその厚み方
向に見たときの形状は、内部空間の撮像方向に垂直な断面とほぼ同じ形状に設定される。
仕切り壁４８をその厚み方向に見たときの大きさは、収容槽１２の内部空間の撮像方向に
垂直な断面の大きさとほぼ同じで、かつわずかに小さい大きさに設定される。
【００３７】
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　仕切り壁４８は、内部空間内で撮像方向に移動可能に設けられ、仕切り壁４８と収容槽
１２の側壁１６との間隙、仕切り壁４８と底板２４との間隙、および仕切り壁４８と下方
開口部２２との間隙は、魚１１の体幅よりも小さく設定される。以下、これら魚１１の体
幅よりも小さく設定される間隙を「仕切り壁周囲の間隙」と称する。仕切り壁４８の上端
部は、収容槽蓋体２６の最も撮像方向一方の端部に接続され、仕切り壁４８は、収容槽蓋
体２６が複動式空気圧シリンダ２７によって撮像方向に移動することによって収容槽蓋体
２６と共に移動する。
【００３８】
　収容槽蓋体２６が開いた状態において、仕切り壁４８よりも撮像方向一方の内部空間は
、上方に開かれ、魚１１を上方から投入することができる。収容槽蓋体２６が開いた状態
で上方から収容槽１２の内部空間に魚１１を投入した場合、投入された魚１１は仕切り壁
４８よりも撮像方向一方に位置する。魚１１が投入された状態で仕切り壁４８が撮像方向
一方に移動すると、仕切り壁４８よりも撮像方向一方に位置する液体は、仕切り壁周囲の
間隙を撮像方向に移動し、これによって仕切り壁４８は魚１１の位置することのできる空
間は、撮像方向一方に縮小される。
【００３９】
　魚判別装置１０は、可撓性フィルム５１をさらに含んで構成される。可撓性フィルム５
１は、可撓性を有し、仕切り壁４８よりも撮像部１３側の、収容槽１２内に設けられる。
可撓性フィルム５１の形状および大きさは、仕切り壁４８を撮像方向に見たときの形状お
よび大きさにほぼ等しく設定され、可撓性フィルム５１は、およそ仕切り壁４８に平行に
配置される。可撓性フィルム５１の上端部は、仕切り壁４８の上端部と共に収容槽蓋体２
６の撮像方向一方の端部に接続され、仕切り壁４８および収容槽蓋体２６に対して固定さ
れる。可撓性フィルム５１のうち、上端部を除く残余の部分は、仕切り壁４８に対して固
着されておらず、可撓性フィルム５１と仕切り壁４８との間には、収容槽１２内の液体の
一部が位置することができる。
【００４０】
　可撓性フィルム５１は、少なくとも透光性を有し、本実施形態においてはさらに透視性
を有する。仕切り壁４８も透光性を有する部材で形成され、収容槽１２の側壁１６のうち
最も撮像方向他方に位置する部分にも透光窓２１が形成されるので、収容槽１２よりも撮
像方向他方から内部空間に入射する光は、収容槽１２内に位置する魚１１を照射すること
ができる。
【００４１】
　収容槽１２よりも撮像方向他方には、光源４９が配置される。光源４９は、本実施形態
において面状に発光する面光源であり、たとえば複数の発光ダイオード（light emitting
 diode, 略称「ＬＥＤ」）アレイを含んで構成される。光源４９から発せられる光は、撮
像方向に進行する平行光であることが好ましく、これはたとえば複数のＬＥＤアレイより
も撮像方向一方に各ＬＥＤに対応して複数のコリメートレンズを配置することによって実
現することができる。
【００４２】
　収容槽１２の下部の下方開口部２２は、収容部に魚１１および液体が収容されるときに
は、底板２４によって閉じられている。下方開口部２２によって規定される下方開口５２
は、高さ方向に見て矩形に形成され、底板２４は下方開口部２２に対して撮像方向に変位
することが可能である。本実施形態において底板２４は、撮像方向一方に変位することに
よって下方開口部２２を閉じ、撮像方向他方に変位することによって下方開口部２２を開
放する。ただし他の実施形態において底板２４は、撮像方向他方に変位することで下方開
口部２２を閉じる構成とすることも可能である。底板２４は、シリンダ部が魚判別装置１
０の筐体４４に固定され、収容槽１２に対して固定される複動式空気圧シリンダ２７によ
って駆動変位される。
【００４３】
　下方開口部２２によって撮像方向一方から規定される辺は、側壁１６のうち最も撮像方
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向一方に位置する側壁１６から、およそ魚１１の体幅と同じ寸法離れて形成される。換言
すれば、下方開口５２のうち、最も撮像方向一方の辺から、窓部１９が形成される側壁１
６の撮像方向他方の表面までの寸法は、天板２８の撮像方向の寸法と同じに設定される。
【００４４】
　魚判別装置１０は、一時貯蔵部５４をさらに含んで構成される。一時貯蔵部５４は、内
部に貯蔵空間が形成される。貯蔵空間は、収容槽１２よりも下方に形成される。一時貯蔵
部５４には、内部に貯蔵空間が形成され、収容槽１２から下方に放出される魚１１および
液体を一時的に貯蔵する。一時貯蔵部５４は、複数の貯蔵部構成体５６を含む。複数の貯
蔵部構成体５６は、それぞれ互いに独立して予め定める所定方向に変位可能である。本実
施形態において貯蔵部構成体５６は、２つ形成され、貯蔵部構成体５６が予め定める所定
方向に離れることによって、貯蔵空間に貯蔵された魚１１および液体は、下方に向けて放
出可能される。
【００４５】
　一時貯蔵部５４よりも下方には、複数の判別後通路構成体５７が設けられる。各判別後
通路構成体５７は、貯蔵空間から下方に放出された魚１１および液体が通過する通路を規
定する。判別後通路構成体５７によって規定される複数の通路は、所定方向に並んで配置
される。複数の判別後通路構成体５７によって規定される複数の通路は、本実施形態にお
いては２つ形成され、２つの通路のうち、一方は良として判定された魚１１に対応し、他
方は不良として判定された魚１１に対応する。他の実施形態において複数の判別後通路構
成体５７は、たとえば３つ設けられていてもよい。判別後通路構成体５７に規定される通
路を３つとする場合には、たとえば３つのうちの１つを良として判定された魚１１に対応
させ、他の１つを不良として判定された魚１１に対応させ、残余の１つを再判定が必要と
判定された魚１１に対応させることができる。
【００４６】
　本実施形態において一時貯蔵部５４に魚１１および液体を貯蔵した状態から、２つの貯
蔵部構成体５６のうちの一方が変位すると、貯蔵空間に貯蔵された魚１１および液体は、
２つのうちの一方の判別後通路構成体５７に向けて放出される。一時貯蔵部５４に魚１１
および液体を貯蔵した状態から、２つの貯蔵部構成体５６のうちの他方が変位すると、貯
蔵空間に貯蔵された魚１１および液体は、２つのうちの他方の判別後通路構成体５７に向
けて放出される。貯蔵部構成体５６は、複動式空気圧シリンダ２７によって駆動される。
一時貯蔵部５４において予め定められる所定方向は、本実施形態においては撮像方向とし
た。
【００４７】
　魚判別装置１０は、仕切りフィルム５８をさらに含んで構成される。仕切りフィルム５
８は、透視性および可撓性を有し、側壁１６のうち撮像部１３側の部分から離れて収容槽
１２の内部空間を仕切って設けられる。仕切り壁４８は、収容槽１２内の仕切りフィルム
５８に向けて移動可能である。仕切りフィルム５８の下端部は、収容槽１２の底板２４が
下方開口部２２を閉じることによって、底板２４と下方開口部２２との間に挟持される。
【００４８】
　仕切りフィルム５８の上端部は、天板２８の最も撮像方向他方の端部に固着される。仕
切りフィルム５８のうち上端部を除く残余の部分は、固着されることなく配置される。仕
切りフィルム５８は、外力が付与されない状態において平坦に配置され、その厚み方向を
撮像方向に一致させて、収容槽１２の窓部１９に臨んで配置される。仕切りフィルム５８
の並列方向の寸法は、収容槽１２の内部空間の並列方向の寸法よりもわずかに小さく設定
され、仕切りフィルム５８の並列方向両端部と、収容槽１２の並列方向両方の側壁１６と
の間には、間隙が形成される。この間隙は、魚１１の体幅よりも小さく設定される。
【００４９】
　仕切りフィルム５８の高さ方向の寸法は、内部空間の高さ方向の寸法、すなわち天板２
８の下方の表面から下方開口部２２の上方の表面までの高さ方向の寸法よりも大きく設定
される。仕切りフィルム５８の下端部は、底板２４が開いた状態において内部空間から下
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方に突出する。仕切りフィルム５８が、外力が付与されない状態において下方に下垂する
と、仕切りフィルム５８の下端部は、下方開口５２のうち最も撮像方向一方の辺の付近に
位置する。
【００５０】
　側壁１６のうち最も撮像方向一方に位置する側壁１６と、仕切りフィルム５８との間に
は、間隙が形成される。この間隙を「緩衝間隙」６２と称すると、緩衝間隙６２は、内部
空間に内包される。緩衝間隙６２の寸法は、天板２８の撮像方向の寸法に一致する。収容
槽１２内に液体が収容された状態において緩衝間隙６２には、液体が位置する。底板２４
が閉じた状態において仕切りフィルム５８の下端部は、底板２４と下方開口部２２との間
に挟まれ、仕切りフィルム５８は、その上端部と下端部とにおいて固定される。したがっ
て、底板２４が閉じた状態において仕切りフィルム５８が窓部１９に接触することは、阻
止される。また仕切りフィルム５８よりも撮像方向他方に位置する魚１１が、仕切りフィ
ルム５８よりも撮像方向一方に移動することは、仕切りフィルム５８によって阻止される
。
【００５１】
　底板２４が開いて下方開口５２が開放されると、内部空間の魚１１および液体は、下方
に放出される。このとき緩衝間隙６２に位置する液体も、下方に放出される。底板２４が
閉じた状態で緩衝間隙６２に位置していた液体は、下方開口５２の開放によって仕切りフ
ィルム５８の下端部を、撮像方向他方に変位させる。仕切りフィルム５８のうち上端部を
除く残余の部分は、底板２４が開いた状態において固定が解除されているので、緩衝間隙
６２に位置していた液体の下方への移動に対して、仕切りフィルム５８が抵抗となること
はない。
【００５２】
　図４は、本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０を撮像方向に垂直な平面で切断して
見た断面図である。貯留槽１７は、収容槽１２の高さ以上の高さに配置される。本実施形
態において貯留槽１７は、２つの収容槽１２よりも並列方向一方に配置され、収容槽１２
の高さとほぼ同じ高さに配置される。貯留槽１７の容積は収容槽１２の容積よりも大きく
設定される。貯留槽１７には液体供給管６３が接続される。液体供給管６３は、貯留槽１
７内に液体を供給する。液体供給管６３は、貯留槽１７の底部に接続され、液体は、貯留
槽１７の下方から供給される。液体が液体供給管６３から供給されるときには、貯留槽１
７内の液体と液体供給管６３内の液体とが連続して供給されるので、液体がその重量に基
づく駆動力によって移動することがなく、液体の供給によって液体に気泡が混入すること
は、防止される。
【００５３】
　魚判別装置１０は、排出管６４をさらに含んで構成される。排出管６４は、開口端６６
を有する。開口端６６は、貯留槽１７内の予め定める所定高さに配置される。排出管６４
は所定高さよりも上方に漲溢した液体を排出する。本実施形態において排出管６４は、高
さ方向を軸線方向として、貯留槽１７の底部から貯留槽１７の貯留空間内に突出して配置
される。開口端６６の位置する所定高さは、収容槽１２の下方開口部２２から魚１１の体
高以上、上方で、かつ収容槽１２の内部空間の高さを超えない高さに設定される。
【００５４】
　魚判別装置１０が稼動するときには、貯留槽１７内には、常時、液体供給管６３から液
体が供給される。貯留槽１７内の液体は収容槽１２内に供給され、魚１１の放出に伴って
収容槽１２の下方に排出される。収容槽１２内への液体の供給と収容槽１２からの液体の
排出が繰返される中で、複数の供給と排出に対応した一定時間において、貯留槽１７内に
供給される液体の量は、収容槽１２内に移動して排出される液体の量よりも多く設定され
る。したがって、貯留槽１７内において液体は、排出管６４の開口端６６の高さ、すなわ
ち所定高さを常時、漲溢しつづける状態に維持される。
【００５５】
　貯留槽１７内の貯留空間と収容槽１２内の内部空間とは、連通管１８によって連通可能
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であり、連通管１８は貯留槽１７の底部と収容槽１２の底部とに接続される。連通管１８
は、貯留槽１７内において、上方に向けて開放し、収容槽１２内において上方に向けて開
放可能である。貯留槽１７内の液体は、収容槽１２内に移動することができ、収容槽１２
内における液面の高さは、貯留槽１７内の液面の高さ以上に維持される。魚判別装置１０
は、連通管蓋体６８をさらに含んで構成される。連通管蓋体６８は、連通管１８の収容槽
１２側の端部に密着可能に設けられ、収容槽１２内の内部空間から連通管１８内部への液
体の移動を阻止する。
【００５６】
　連通管蓋体６８は、たとえばゴム弾性を有する平板状の樹脂から成り、収容槽１２内に
おいて、連通管１８の端部に上方から接触して配置される。連通管蓋体６８は、連通管１
８から収容槽１２内への液体の移動を阻止することなく、収容槽１２内の内部空間から連
通管１８内への液体の移動は阻止する。したがって連通管蓋体６８は、逆止弁としての機
能を有する。貯留槽１７内において液体は、所定の高さを漲溢し続けるけれども、また所
定高さを超えることはないので、貯留槽１７内の液面の高さは、一定に維持される。
【００５７】
　収容槽１２の底板２４が開くことによって、内部空間から下方に液体が魚１１と共に放
出されると、一旦収容槽１２内の液面は下がる。これによって貯留槽１７内の液体は、連
通管１８を通じて収容槽１２内に移動し、収容槽１２の内部空間には液体が下方から供給
される。収容槽１２内の液面が貯留槽１７内の液面よりも上昇すれば、収容槽１２内への
液体の供給は停止し、かつ連通管蓋体６８が閉じることによって、収容槽１２内の液体が
連通管１８に逆流することは阻止される。
【００５８】
　本実施形態において判定部１４は、デジタル情報の形態を有する画像情報を解析して、
魚１１の輪郭を抽出し、魚１１の輪郭に基づいて、魚１１の良不良を判定する部分である
。本実施形態において判定部１４は、魚判別装置１０に１つ設けられ、コンピュータと、
コンピュータの動作を規定するソフトウェアとを含んで構成される。判定部１４は、魚１
１を撮像した画像情報から、魚１１の輪郭を抽出して、魚１１の形状を認識する。魚１１
の輪郭の抽出は、画像を構成する各画素について、明暗の程度に判断基準を設定して、判
断基準よりも明るい部分と暗い部分とを分別することによって行う。ただし、画素の位置
と明暗の程度を関数とし、これを微分する方法によって輪郭を抽出しても良い。
【００５９】
　判定部１４は抽出された輪郭に対して正規化相関を行い、魚１１の位置および姿勢の向
きを検出する。正規化相関はパターンマッチングということもある。正規化相関によって
、魚１１の位置および姿勢の向きを決定した後、魚１１の輪郭の形状について測定を行い
、特徴抽出を行う。これはたとえば魚１１の標準体長、体高、および標準体長と体高との
比など複数の項目について、測定を行う。複数の項目の測定結果に基づいて、魚１１に対
して良不良の判定を行う。
【００６０】
　図５は、本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０に含まれる電気的接続関係を表すブ
ロック図である。魚判別装置１０は、制御部６９をさらに含んで構成される。制御部６９
は、収容槽１２に収容される魚１１および液体の位置および移動を制御し、複数の魚１１
の判別にかかる繰返し作業の、少なくとも一部を自動的に制御する。本実施形態において
制御部６９は、魚判別装置１０に１つ設けられ、複数の収容槽１２に対応して電気的接続
が行われる。また本実施形態において制御部６９は、コンピュータと、コンピュータの動
作を規定するソフトウェアとを含んで構成される。
【００６１】
　制御部６９は、複数の収容槽１２に関して、収容槽蓋体２６および仕切り壁４８を変位
駆動する複動式空気圧シリンダ２７と、収容槽１２の底板２４を変位駆動する複動式空気
圧シリンダ２７と、一時貯蔵部５４の貯蔵部構成体５６を変位駆動する複動式空気圧シリ
ンダ２７と、光路切換部３３の鏡駆動部３９と、可動反射鏡３８の角変位に関する姿勢を
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検出するエンコーダ４６と、判定部１４とに接続され、エンコーダ４６および判定部１４
から出力される情報に応じて、前記複数の複動式空気圧シリンダ２７および鏡駆動部３９
を制御する。
【００６２】
　判定部１４には、写真機３２から撮像した画像がデジタルデータとして入力される。本
実施形態において制御部６９は、写真機３２とも電気的に接続され、写真機３２が撮像を
終了したという情報が、写真機３２から制御部６９に対して送信される。
【００６３】
　図６は、本発明の一実施形態において判定部１４が行う処理の工程を表したフローチャ
ートである。本処理開始後、ステップａ１の画像取込工程に移行し、カメラから出力され
る画像情報を取得する。次にステップａ２の前処理工程に移行し、画像のノイズの除去お
よび輪郭の抽出を行う。次にステップａ３の姿勢特定工程に移行し、魚１１の位置および
姿勢の向きを特定する。次にステップａ４の測定工程に移行し、形状測定および特徴抽出
を行う。次にステップａ５の判定工程に移行し、形状測定および特徴抽出の結果に基づい
て、魚１１の良不良について判定を行う。その後、本処理は終了する。
【００６４】
　図７は、魚判別装置１０による魚１１の判別方法の工程を表すフローチャートである。
本処理に先立って、収容槽蓋体２６は開き、底板２４は閉じ、貯蔵部構造体は魚１１およ
び液体の貯蔵可能に閉じられ、光源４９は面光源として光を照射している状態に設定され
る。以下、この状態を「初期状態」と称する。初期状態において底板２４は下方開口５２
を閉じているので、収容槽１２内には液体が所定高さまで収容されている状態である。
【００６５】
　本処理開始後、ステップｂ１の魚投入工程に移行し、魚１１を１匹、収容槽１２内に投
入する。この魚１１の投入は、人手によって行う。本処理開始直後に、２つの収容槽１２
のうち、いずれの収容槽１２の魚１１を撮像および判別するかについては、予め定めてお
く。たとえば本実施形態においては、本処理開始後、まず並列方向一方の収容槽１２にお
いて、魚１１の撮像および判別を行う。
【００６６】
　次にステップｂ２の可動反射鏡駆動工程に移行し、可動反射鏡３８を角変位駆動させ、
並列方向一方の収容槽１２の窓部１９から写真機３２への光路３４を形成する。可動反射
鏡３８の姿勢が、すでに並列方向一方の収容槽１２の窓部１９から写真機３２への光路３
４を形成した状態にあるときには、可動反射鏡３８を角変位することなく、その姿勢を維
持する。この工程は、制御部６９がエンコーダ４６から出力される情報に応じて、鏡駆動
部３９の駆動を制御することによって行われる。
【００６７】
　次にステップｂ３の収容槽蓋体２６閉鎖工程に移行し、収容槽蓋体２６を撮像方向一方
に変位させる。これは制御部６９が複動式空気圧シリンダ２７を制御し、複動式空気圧シ
リンダ２７が駆動することによって行われる。魚１１はその習性から、収容槽１２内に投
入された直後、正立状態となる。収容槽蓋体２６閉鎖工程が行われることによって、収容
槽蓋体２６に接続された仕切り壁４８は、撮像方向一方に変位し、魚１１を仕切りフィル
ム５８に押付ける。これによって魚１１は、強制的に停止させられ、かつ押圧されること
によって刺激される。これによって魚１１はその習性から、鰭を開いた状態となる。
【００６８】
　仕切り壁４８の撮像方向一方には、可撓性フィルム５１が設けられるので、仕切り壁４
８が魚１１に直接接触することは防止され、魚１１が傷つくことは防止される。また魚１
１が仕切り壁４８の変位によって仕切りフィルム５８に押付けられた状態において、仕切
りフィルム５８は、緩衝間隙６２に変位し、変形する。これによって、仕切りフィルム５
８が可撓性を持たない場合に比べて、仕切りフィルム５８は、魚体に対して広い面積で接
触する。したがって、魚１１と仕切りフィルム５８との押圧力を広い面積で分散すること
ができ、魚１１に対して局所的に大きな圧力が付与されることを防止する。
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【００６９】
　次にステップｂ４の撮像工程に移行し、収容槽１２内の魚１１の撮像を行う。これは制
御部６９が、エンコーダ４６から出力される可動反射鏡３８を姿勢の情報、または制御部
６９自身が複動式空気圧シリンダ２７を制御して収容槽蓋体２６を変位させたことに基づ
いて、写真機３２を制御することによって行う。写真機３２が撮像した画像情報は、デジ
タルデータとして写真機３２から判定部１４に送信される。また本実施形態では、撮像工
程において、写真機３２が撮像を終了したという情報が、写真機３２から制御部６９に対
して送信される。
【００７０】
　次にステップｂ５の判定工程に移行し、判定部１４によって判定を行う。判定は前述し
たように、写真機３２からの画像情報を解析し、解析結果を判定基準に基づいて判定する
ことによって行う。次にステップｂ６の底板開放工程に移行し、底板２４を開く。これは
制御部６９が、写真機３２が撮像を終了したという情報を受けて、底板２４を変位させる
複動式空気圧シリンダ２７を制御することによって行われる。ただし他の実施形態におい
ては、判定部１４が判定を開始または終了したという情報を制御部６９に対して送信し、
制御部６９はその情報を受けて底板２４に接続される複動式空気圧シリンダ２７を駆動さ
せてもよい。これによって収容槽１２内の魚１１および液体は、一時貯蔵部５４に移動す
る。
【００７１】
　次にステップａ７の貯蔵部構造体変位工程に移行し、貯蔵部構造体の変位を行う。これ
は制御部６９が、判定部１４から出力される判定結果に基づいて、貯蔵部構造体に接続さ
れる複動式空気圧シリンダ２７を制御して駆動させることによって行われる。判定部１４
からの判定結果が、良であれば、たとえば２つの貯蔵部構造体のうちの撮像方向一方を変
位させて、魚１１および液体を撮像方向一方の通路に移動させる。判定部１４からの判定
結果が、不良であれば、たとえば２つの貯蔵部構造体のうちの撮像方向他方を変位させて
、魚１１および液体を撮像方向他方の通路に移動させる。
【００７２】
　次にステップａ８の初期化工程に移行し、収容槽蓋体２６を開き、底板２４を閉じ、貯
蔵部構造体を、魚１１および液体の貯蔵可能に閉じる。これによって、収容槽１２内には
液体が所定高さまで収容されている状態となる。この初期化工程は、制御部６９自身が貯
蔵部構造体を変位させたという情報に基づいて、制御部６９が各複動式エアシリンダを制
御することによって行う。その後、本処理は終了する。
【００７３】
　この処理は、２つの収容槽１２に関して交互に行う。撮像部１３による撮像および判定
部１４による判定に係る時間は、可動反射鏡３８の角変位に係る時間を含めても、液体が
収容槽１２の所定高さまで満たされること、および各複動式エアシリンダによって初期状
態に戻ることに係る時間に比べて、短時間で終了する。したがって撮像部１３が複数の収
容槽１２に対応して設けられることによって、１つの収容槽１２を用いて魚１１の判別を
行う時間内に他の収容槽１２を初期状態に戻すことができ、単位時間当たりに行うことの
できる魚１１の判別の回数を多くすることができる。
【００７４】
　本実施形態によれば、魚判別装置１０において収容槽１２は、少なくとも一部が透視性
を有する側壁１６を備え、魚１１を正立状態で液体と共に収容する。撮像部１３は、収容
槽１２の側方に配置され、側壁１６のうち透視性を有する部分から収容槽１２内の魚１１
を撮像する。判定部１４は、撮像部１３によって撮像された画像を解析し、その解析結果
に基づいて収容槽１２内の魚１１の良否を判定する。魚１１は、液体中に収容した状態で
、撮像および判定が行われるので、魚１１が傷つくことを防止することができる。魚１１
は、液体中では正立状態となるので、魚１１の背部と腹部とを誤認することを防止するこ
とができる。したがって、人間による判断に伴う判断の誤りを防止することができる。ま
た撮像した画像を解析した解析結果に基づいて判定を行うので、人間が視認して判断する
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場合に比べて、精確かつ高効率に魚１１を判別することができる。
【００７５】
　また貯留槽１７は、収容槽１２に供給するための液体を貯留可能な貯留空間が形成され
、貯留空間に液体を貯留する。連通管１８は、収容槽１２の底部と貯留槽１７の底部とに
接続され、収容槽１２の内部空間と貯留槽１７の貯留空間とを連通可能である。これによ
って、貯留槽１７内の液体を、収容槽１２の底部から供給することができる。収容槽１２
への液体の供給に伴って、収容槽１２の内部空間に気体を巻き込むことがないので、収容
槽１２の内部空間に気泡が発生することを防止することができる。したがって、撮像部１
３によって撮像したときに、気泡が撮像されることを防止することができ、魚１１を判定
するときに気泡が誤差となることを防止することができる。これによって、魚１１の判別
の精度を高くすることができる。
【００７６】
　また本実施形態によれば、仕切り壁４８は、収容槽１２の内部空間を仕切り、この内部
空間内で移動可能に設けられる。光源４９は、収容槽１２内の魚１１に光を照射する。仕
切り壁４８は内部空間内で移動可能であるので、魚１１を内部空間内で偏在させることが
できる。仕切り壁４８は、内部空間を仕切るので、偏在させられた魚１１が、仕切り壁４
８を超えることを防止することができる。仕切り壁４８は、魚１１を偏在させた状態で、
さらに押圧することができる。これによって、魚１１の動きを停止させることができ、か
つ魚１１を刺激することができる。魚１１は刺激されることによって鰭を開く習性がある
ので、魚１１の鰭を開かせることができる。したがって、魚１１を停止させて撮像するこ
とと魚１１が鰭を開いた状態で魚１１を撮像することとを両立することができる。
【００７７】
　仕切り壁４８は透光性を有するので、光源４９からの光を魚１１に照射することができ
る。魚１１の鰭が開かれた状態で光を照射して撮像するので、鰭の色を薄く撮像すること
ができる。これによって、撮像された魚１１の形状のうち、鰭を除いた残余の部分の輪郭
を抽出することが可能となる。したがって、魚１１の鰭が魚体の輪郭に含まれることによ
る輪郭の変化を防止することができ、魚１１の輪郭を抽出するときに鰭の形状が誤差とな
ることを防止することができる。これによって、魚１１の判別の精度を高くすることがで
きる。
【００７８】
　またさらに、光源４９は、赤い色の光を発する光源とした。生体の細胞は、可視光のう
ち波長の長い光を透過し易い。したがって、光源の光として赤い光を用いることによって
、光が魚１１の鰭を透過しやすくすることができる。これによって、魚１１が鰭を開いた
ときに、鰭の像と魚体の像との区別を容易にすることができる。したがって、鰭を除く魚
体の輪郭が抽出しやすくなり、盛ん１１の判別の精度を高くすることができる。
【００７９】
　また本実施形態によれば、仕切りフィルム５８は、透視性および可撓性を有し、側壁１
６のうち撮像部１３側の部分から離れて収容槽１２の内部空間を仕切って設けられる。仕
切り壁４８は、収容槽１２内の仕切りフィルム５８に向けて移動可能である。仕切り壁４
８は、仕切りフィルム５８に向けて移動可能であるので、魚１１を仕切りフィルム５８に
押し当てることができる。仕切りフィルム５８は、収容槽１２の内部空間を仕切るので、
仕切り壁４８が魚１１を仕切りフィルム５８に押し当てたときに、仕切りフィルム５８は
変位することができる。これによって、魚１１に付与される押圧力を制限することができ
る。また仕切りフィルム５８は、可撓性を有し、変形可能であるので、仕切りフィルム５
８が可撓性を持たない場合に比べて、仕切りフィルム５８と魚体との接触面積を大きくす
ることができる。したがって、魚１１と仕切りフィルム５８との押圧力を広い面積で分散
することができ、魚１１に対して局所的に大きな圧力が付与されることを防止することが
できる。これによって、魚１１を押圧して刺激することと、魚１１が傷つくことを防止す
ることとを両立させることができる。
【００８０】
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　また本実施形態によれば、可撓性フィルム５１は、可撓性を有し、仕切り壁４８よりも
撮像部１３側の、収容槽１２内に設けられる。これによって、仕切り壁４８が収容槽１２
内の魚１１に接触するときに、仕切り壁４８によって魚１１が傷つくことを防止すること
ができる。またさらに、可撓性フィルム５１のうち、上端部を除く残余の部分は、仕切り
壁４８に対して固着されておらず、可撓性フィルム５１と仕切り壁４８との間には、収容
槽１２内の液体の一部が位置することができる。したがって、仕切り壁４８が魚１１に接
触し、魚１１を押圧したときに、仕切り壁４８から魚１１に付与される衝撃を和らげるこ
とができる。したがって、魚１１が傷つくことを防止することができる。
【００８１】
　また本実施形態によれば、下方開口部２２は、収容槽１２の内部空間よりも下方に設け
られ、内部空間に魚１１および液体を収容するときには閉じられ、内部空間内の魚１１お
よび液体を放出するときには開かれる。底板２４は、下方開口部２２を開閉可能である。
仕切りフィルム５８の下端部は、底板２４が下方開口部２２を閉じることによって、底板
２４と下方開口部２２との間に挟持される。これによって、内部空間内の魚１１および液
体を放出するときには、仕切りフィルム５８の下端部に対する挟持を解除することができ
る。したがって、仕切りフィルム５８によって仕切られる内部空間内の、仕切りフィルム
５８の両側の液体が、開口部から放出されるときに、液体の放出に関して仕切りフィルム
５８が抵抗となることを防止することができる。これによって、たとえば仕切りフィルム
５８の下端部が下方開口部２２に固着されている場合に比べて、液体の放出にかかる時間
を短縮することができる。したがって、魚１１の判別の効率を高くすることができる。
【００８２】
　またさらに、連通管蓋体６８は、連通管１８の収容槽１２側の端部に密着可能に設けら
れ、収容槽１２内の内部空間から連通管１８内部への液体の移動を阻止する。これによっ
て、連通管１８を通過して貯留槽１７から収容槽１２内に移動した液体が、逆流すること
を防止することができる。したがって、貯留槽１７と収容槽１２とを液体が往復して振動
することを防止することができる。これによって、連通管蓋体６８が設けられない場合に
比べて、収容槽１２内の液面を、早く安定させることができる。したがって、魚１１を撮
像可能となるまでの時間を短縮することができる。したがって、魚１１の判別の効率を高
くすることができる。
【００８３】
　またさらに、光路切換部３３は、写真機３２に入射する光路３４を切換える。収容槽１
２の個数は、写真機３２の個数よりも多く設定される。これによって、１つの写真機３２
で複数の収容槽１２内の魚１１を撮像することができる。魚１１の撮像および判定にかか
る時間は、撮像および判定が終了した魚１１の排出と他の魚１１および液体の収容とにか
かる時間よりも長い。したがって、写真機３２の少なくとも一部が複数の収容槽１２内の
魚１１を撮像することによって、写真機３２の個数が収容槽１２の個数以上である場合に
比べて、単位時間当たりに判別できる魚１１の個体するを多くすることができる。これに
よって、魚１１の判別の効率を高くすることができる。
【００８４】
　またさらに、排出管６４は、開口端６６を有する。開口端６６は、貯留槽１７内の予め
定める所定高さに配置される。排出管６４は所定高さよりも上方に漲溢した液体を排出す
る。これによって、貯留槽１７内の高さを、所定高さに定めることができる。貯留槽１７
内の貯留空間内の液体は、貯留空間と収容槽１２内の内部空間とが連通管１８によって連
通された状態で内部空間に移動するので、内部空間に移動した液体の液面の高さを、所定
高さに定めることができる。貯留槽１７への液体を、その液面が所定高さを超える程度に
漲溢させつづければ、貯留槽１７内の液面の高さを自動的に所定高さに定めることができ
るので、収容槽１２内の液面の高さを容易に定めることができる。
【００８５】
　（変形例）
　本実施形態において収容槽蓋体２６、底板２４および貯蔵部構造体は、複動式空気圧シ
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、電磁プランジャを用いて変位させる構成とすることも可能である。
【００８６】
　本実施形態において、判別部と制御部６９とは、それぞれ互いに別のコンピュータであ
るものとしたけれども、判別部と制御部６９とは、異なる機能を平衡して行えれば、足り
る。たとえば他の実施形態において、判別部と制御部６９とは、１つのコンピュータによ
って実現されてもよい。この場合には、１つのコンピュータを判別部としても、制御部６
９としても機能させるプログラムをコンピュータに搭載させる。
【図面の簡単な説明】
【００８７】
【図１】本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０の鉛直な断面を表す断面図である。
【図２】本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０の斜視図である。
【図３】本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０の平面図である。
【図４】本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０を撮像方向に垂直な平面で切断して見
た断面図である。
【図５】本発明の一実施形態に係る魚判別装置１０に含まれる電気的接続関係を表すブロ
ック図である。
【図６】本発明の一実施形態において判定部１４が行う処理の工程を表したフローチャー
トである。
【図７】魚判別装置１０による魚１１の判別方法の工程を表すフローチャートである。
【図８】従来技術に係る青果物形状判定設備の構成図である。
【符号の説明】
【００８８】
　１０　魚判別装置
　１１　魚
　１２　収容槽
　１３　撮像部
　１４　判定部
　１６　側壁
　１７　貯留槽
　１８　連通管
　３３　光路切換部
　３４　光路
　３６　固定反射鏡
　３８　可動反射鏡
　４８　仕切り壁
　４９　光源
　５１　可撓性フィルム
　５８　仕切りフィルム
　６４　排出管
　６６　開口端
　６８　連通管蓋体
　６９　制御部
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