
直感的で汎用性が高く、拡張可能なマシンビジョンアプリケーション用統合開発環境

Aurora Design Assistant
オーロラ デザイン アシスタント

ディープラーニング
と3Dツール
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概 要
Aurora Design Assistant の概要

プログラムコードを記述する代わりにフローチャートを構築することで、
マシンビジョンアプリケーションを効率的に開発します

CoaXPress、GigE Vision、またはUSB3 Visionカメラを搭載したZebraス
マートカメラ、ビジョンコントローラおよびサードパーティ製PCをサポートする
ハードウェアに依存しない環境内で、作業に最適なプラットフォームを選択し
ます

分析、分類、位置決め、計測、読み取り、検証のための現場で実証済みのツール
を使用して、最大限の信頼性でマシンビジョンアプリケーションに対処します

画像分類とセグメンテーションツールによる視覚検査にディープラーニングを
活用します

単一のプログラムを使用してアプリケーションのロジックとオペレーターイン
ターフェースの両方を作成します

同一プロジェクト内で複数のカメラを制御することも、または互いに独立して
同時に実行されるプロジェクトごとに制御することも可能です

深度マップと点群を視覚化、処理、分析するためのZebraAltiZおよびサード
パーティ製3Dセンサへのインターフェースを備えています

Zebraのスマートカメラ、ビジョンシステム、またはサードパーティ製コンピュー
タで同じ結果を得るために、共通のビジョンライブラリを使用します

画像分析・処理操作への即時フィードバックにより、生産性を最大化します

統合されたガイドを通じて、適切なサポートを即時受けることが可能です

ZebraI/O、RS-232、イーサネット(TCP/IP、CC-Link IE Field Basic、
Ether Net/IP 2/IP2、Modbus、OPCUA、PROFINET、ロボットインター
フェース)を介して、アクションと結果を外部の機器と通信します

内蔵のPLCインターフェースエミュレータを使用して、プログラマブルロジッ
クコントローラ(PLC)とのテスト通信が可能です

カスタムフローチャートステップを作成する機能により、制御と独立性を維持し
ます

Vision Academyのオンラインとオンプレミスのトレーニングにより、生産性
を向上し、開発費用を削減します 

Project Change Validatorツールにより、不適切な変更から保護します

フローチャートは、処理における一連の操作を記述するため
の、誰でもアクセスでき、広く認識・理解されている方法です。
特に製造現場におけるエンジニアや技術者は、フローチャート
の直感的、論理的、視覚的な性質に慣れ親しんできました。

なぜフローチャートを使用するのか？

Aurora Design Assistant(旧Matrox Design Assistant)は、
Microsoft Windows向けの統合開発環境(IDE)で、プログラムコー
ドを記述する代わりに、直感的なフローチャートを使用してビジョンア
プリケーションを作成します。IDEでは、フローチャートの構築に加え
て、アプリケーションのグラフィカルなWebベースのオペレーターイン
ターフェースを設計できます。

Aurora Design Assistantはハードウェアとは独立して動作します。ま
た、CoaXPress、GigE Vision、またはUSB3 Visionカメラをサポート
します。CoaXPressカメラからの画像取込には、Zebra Rapixo CXP
フレームグラバを使用します。Aurora Design Assistantは、同じプ
ロジェクト内で複数のカメラを制御することも、互いに独立し、並行し
て実行されるプロジェクトごとに制御することも可能です。この現場実
績のあるソフトウェアは、Zebraのビジョンコントローラやスマートカメ
ラにも最適です。Aurora Design Assistantは、あらゆるビジョンプロ
ジェクトに最適なプラットフォームを自由に選択できます。 

フローチャートベースのビジョンソフトウェア
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概 要

Aurora Design Assistantでは、フローチャート設計に加えて、統合
されたHTMLビジュアルエディターを介して、Webベースのオペレー
ターインターフェースを作成できます。ユーザは、アノテーション(グ
ラフィックとテキスト)、入力(テキストボックス、コントロールボタン、
イメージマーカー)、出力(結果、ステータスインジケータ、チャート)を
選択して、既存のテンプレートを変更します。また、フィルムストリップ
ビューを使用して、以前に分析した画像を追跡したり、その画像に移動
したりすることもできます。オペレーターインターフェースは、他社製の
HTMLエディターを使用してさらにカスタマイズできます。

フローチャートとオペレーターインターフェースの設計は、64bitの
Windowsを実行するコンピュータ上でホストされているAurora 
Design Assistant IDE内で行います。フローチャートは段階的に設
定にアクセスできるようにまとめられています。また、各ステップは既
存のツールボックスから追加し、インタラクティブに設定することがで
きます。後続のステップの入力(画像、3Dデータ、または英数字の結果)
は、前のステップの出力に簡単にリンクできます。意思決定は、論理式
をインタラクティブに記述できるフロー制御ステップを使用して実行
されます。分析ステップと処理ステップの結果がすぐに表示されるた
め、パラメータを迅速にチューニングできます。コンテキストガイドは、
フローチャートのすべてのステップをサポートします。ステップをサブ
フローチャートにグループ化することによってフローチャートの可読
性を高めることができます。レシピ機能により、分析ステップや処理ス
テップのグループに異なる設定を持たせることができるので、対象の
オブジェクトまたは特徴にバリエーションがある場合でも、同じフロー
チャートを使用して適切に処理できます。

アプリケーションの設計
最新の主要な機能追加と強化

分類とセグメンテーションのための新しいディープニューラルネットワーク

ディープラーニングトレーニングのためのAurora Imazing Library Copilot
アプリケーションの更新

オペレータービューでの3Dデータディスプレイ

GigE Visionでの画像取込のためのIEEE 1588 Precision Time Protocol(PTP)
タイムスタンプのサポート
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概 要

Aurora Design Assistantには、プロジェクトテンプレートとビデオ
チュートリアルが含まれており、新しい開発者がすぐに使い始められる
ようになっています。

これらのテンプレートは、ターゲットアプリケーションの基盤となるアプ
リケーションフレームワークとして機能します。また、テンプレートは動
的な変更が許可されているため、ユーザが実行時に機能を微調整し、
調整の結果をすぐに確認できるようになっています。プロジェクトテン
プレートは、次のようなアプリケーションに対応しています。
	
	 ●	 バーコードと2次元コードの読み取り
	 ●	 計測
	 ●	 有無検査
	 ●	 レシピ
	 ●	 ロボットガイダンス(ピック&プレイス)
	 ●	 ドットマトリクステキスト(Suredot OCR)読取
	 ●	 色検査

テンプレートの詳細については、Aurora Design Assistant のクイッ
クスタートページを参照してください。

迅速なスタートアップのためのプロジェクトテンプレート

開発が完了すると、フローチャートとオペレーターインターフェース
を含むプロジェクトをローカルまたはリモートで展開します。ローカル
では、開発に使用されたのと同じコンピュータまたはZebraビジョン
コントローラに展開します。リモートでは、Zebraビジョンコントロー
ラやZebraスマートカメラなど、開発環境とは別のコンピュータに展
開します。 

アプリケーションの展開

ユーザは、付属のカスタムステップソフトウェア開発キット(SDK)を使
用してAurora Design Assistantの機能を拡張することができます。
SDKをMicrosoft Visual Studio 2019または2022と組み合わせ
ると、C#プログラミング言語を使用してカスタムステップを作成でき
ます。カスタムステップには、独自の分析および処理だけでなく、独自
の通信プロトコルを実装することができます。SDKには、開発を容易に
するための多数のサンプルプロジェクトが付属しています。

カスタムステップ

カスタムステップSDK

展開オプション

GigE Vision

CoaXPress

Matrox Imaging
smart camera

Matrox Imaging
vision controller

USB3 Vision

GigE Vision

CoaXPress

USB3 Vision

Zebra 
vision controller

Zebra 
smart camera

プロジェクトテンプレート
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Aurora Design Assistant のユーザインターフェースは、開発者ご
とにカスタマイズできます。ワークスペースは複数のモニター間でも
個々の環境に合わせて再配置することができ、生産性がさらに向上し
ます。

カスタマイズ可能な開発者インターフェース

統合開発環境

画像/3Dデータまたはオペレーター
インターフェースレイアウトで

フローチャートを表示
クイックアクセスの
ドキュメント表示

ダイアログで(または直接画像/3Dデータ上で)
各ステップを設定します

ステップの実行結果を表形式で
(または直接画像/3Dデータ上で)表示

実行した
フローチャートの追跡
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特定のオペレータービューへのアクセスは、ユーザ認証(ユーザ名と
パスワード)を要求するように設定することができます。そのため、実
行中のプロジェクトの主要なパラメータを変更できるのは、権限を持
つ担当者だけになります。プロジェクトは、展開時に特定のZebraス
マートカメラまたはビジョンコントローラにロックすることができ、不
正認のプラットフォームでの実行を防止します。プロジェクトは、プラッ
トフォームへの展開デプ暗号化することもできます。これにより、承認
されていないユーザがプロジェクトを読み取ったり変更したりできな
くなります。プラットフォームにロックされたプロジェクトは自動的に
暗号化されます。

セキュリティ機能

Webベースのオペレーターインターフェース(オペレータービュー)
は、Google ChromeやChromium、Mozilla Firefox、Microsoft 
Internet Explorer、EdgeなどのHTML-5対応のWebブラウザを介
して、ローカルまたはリモートでアクセスできます。ローカルでは、開発
に使用されたのと同じコンピュータまたはZebraビジョンコントロー
ラで表示します。また、Zebraスマートカメラのビデオ出力とUSBイン
ターフェースに接続した、シンプルなタッチスクリーンの機器を使用
してローカルでの表示を行うこともできます。これにより、追加のコン
ピュータが不要になります。リモートでは、HMI(ヒューマンマシンイン
ターフェース)またはタッチパネルPCを含むすべてのコンピュータで表
示できます。
Microsoft Visual Studioを使用してスタンドアロンHMIアプリケー
ションを作成し、Webベースのオペレーターインターフェースの代わ
りにローカルコンピュータまたはリモートコンピュータ上で実行でき
ます。

任意の場所で表示可能なオペレーターインターフェース

オペレータービュー

オペレータービューの設計

Webブラウザに表示されるオペレータービュー
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Model Finderステップは、幾何学的特徴(輪郭など)を使用して物体
を位置決めするための高度な技法を採用しています。このステップで
は、平行移動、回転、および拡大縮小された複数のオカレンスを含む複
数のモデルを検索します。Model Finder は、部分的に欠けている
オブジェクトを検出することができるので、照明が不均一に変化する場
合でも対応できます。これにより照明要件を緩和します。モデルは画像
から手動で設定し、パラメータを手動で調整したり、モデルを編集して
パフォーマンスを調整したりすることも可能です。

Model 2

Model

Aurora Design Assistantには、パターン認識のための2つのステッ
プ(Pattern MatchingとModel Finder)が含まれています。これら
のステップは、主に、ガントリー、ステージ、またはロボットを誘導するた
め、あるいは後続の分析および処理ステップで使用するために、複雑な
オブジェクトの位置を特定する目的で使用されます。

Pattern Matchingステップは、同じ強度の空間分布を探すことによっ
てパターンを見つけます。このステップは、スマートな検索手法を採用
して、平行移動またはわずかに回転した、複数のオカレンスを含む複数
のパターンを迅速に見つけます。このステップは、照明が均一に変化す
る場合に優れた性能を発揮します。これは、照明の減衰に対処する場合
に役立ちます。パターンは手動で設定することも、自動的に決定するこ
ともできます。パラメータは手動で調整でき、パターンを手動で編集し
てパフォーマンスを調整できます。

パターン認識ステップ

Aurora Design Assistantの中心となるのは、画像のキャリブレー
ション、拡張、変換、オブジェクトの検索、特徴の抽出と計測、画像の分
類とセグメント化、文字列の読み取り、識別マークのデコードと検証を
行うフローチャートステップです。これらのステップは、最適なパフォー
マンスと信頼性を提供するように設計されています。

画像解析・処理

現場実績のあるビジョンツール

Pattern Matching ステップ

Model Finderステップ
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形状検出ステップは、検出されたオカレンスの合計数を計算します。
各オカレンスに対して、基準に対する中心位置とスコアを取得すること
ができます。また、円の半径とスケール、楕円と長方形の角度、アスペク
ト比、幅、スケール、および線分の開始及び終了の位置と長さを取得す
ることもできます。これらの形状に特化した処理は一般的に、通常のパ
ターン認識よりも特定の形状を見つけるのが高速で堅牢です。

Aurora Design Assistantには、円、楕円、長方形、線分を検出するた
めの形状に特化したステップが含まれています。Circle Finderは、想
定される半径、スケールの許容範囲、および想定されるオカレンス数に
よって定義されます。Ellips FinderとRectangle Finderは、想定され
る幅と高さ、スケールとアスペクト比の許容範囲、および想定されるオ
カレンス数によって定義されます。Segment Finderは、想定される長
さとオカレンス数によって定義されます。許容範囲を設定することがで
き、完全に指定した形状ではないエッジや、破損したエッジなどもオカ
レンスとして検出することができます。

形状検出ステップ

現場実績のあるビジョンツール

Circle Finderステップ

Ellipse Finderステップ

Rectangle Finderステップ
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Aurora Design Assistant のBlob Analysisステップは、基本的な
特徴とオブジェクト(粒子)を識別、カウント、位置の特定、計測し、さら
なる検査を行うために使用されます。このステップは、粒子を素早く識
別する前に、粒子が背景から分離されている画像をセグメント化するこ
とによって機能します。50以上の特徴を計測することができ、これらの
計測を使用して特定の粒子を除去または保持することができます。

特徴抽出・分析ステップ

現場実績のあるビジョンツール

Blob Analysisステップ
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Aurora Design Assistantには、機械学習を使用して画像を自動的
に分類するための分類ステップが含まれています。これらのステップで
は、深層学習技術(特にニューラルネットワーク(CNN)とその関連技
術)を2つの異なるアプローチで使用します。

CNN Class Indexステップでは、画像または画像内の領域をあらかじ
め定義されたクラスに割り当てます。これは、多少の欠陥があるものも
含め、似たような物体を区別することを目的とする識別タスクに適して
います。各画像または領域に対する結果は、最も可能性の高いクラスと
各クラスのスコアで構成されます。

CNN Class Mapステップのセグメンテーションでは、画像内のすべ
ての画素に対して、あらかじめ定義されたクラスとスコアを示すマップ
を生成します。欠陥や特徴の発生率、位置、および範囲を特定すること
が目的である検出タスクに適しています。そしてこれらの特徴は、Blob 
Analysisステップのような従来の手法を用いて計測することができま
す。これらの分類ステップは、テクスチャがあったり、自然に変化たり、許
容する範囲内で変形したりする製品の画像を分析することに特に適し
ています。

ユーザは、付属のAurora Imazing Library Copilotアプリケーション
を使用して、ディープニューラルネットワークを独自にトレーニングする
ことができます。または想定されるアプリケーションの条件を満たす画
像を事前に収集し、Zebraにトレーニングを委託することも可能です。
移転学習や微調整など、様々な種類のトレーニングがサポートされて
います。これらはすべて、定義済みディープニューラルネットワークアー
キテクチャで学習を開始します。Aurora Imazing Library Copilotで
は、トレーニングデータセットの構築に必要なものが提供されます。こ
れには画像のラベル付け、合成画像によるデータセットの増強、トレー
ニング処理の監視と分析などが含まれます。トレーニングは、NIVIDIA 
GPU3、4、またはx64ベースのCPUを使用して実行します。一方、推論
は、Zebraビジョンコントローラ、スマートカメラ、またはサードパーティ
コンピュータのCPUで実行されるため、専用のGPUハードウェアは必
要ありません。

分類ステップ

現場実績のあるビジョンツール

CNN Class Indexステップ

CNN Class Mapステップ

画像分類のトレーニングを実施するためのAurora Imazing Library Copilot

Cr eate, label, and partition dataset Augment trainset as needed Sel ect and train the neural network Verify training re sults Pr edict with trained neural network

Matr ox Design Assistant X-
based pr oject

Aurora Imazing Libraryアプリケーション

データセットの作成、ラベル付け、およびパーティション化 必要に応じてトレーニングセットを増強 ニューラルネットワークの選択とトレーニング トレーニング結果の確認 トレーニング済みのニュートラルネットワークで分類

Aurora Imazing Library ベース
のアプリケーション

CNN Class Mapステップ
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現場実績のあるビジョンツール
1D・2D計測ステップ
Aurora Design Assistantには、Measurement、Bead Inspection、
Metrologyの3つの計測ステップがあります。これらのツールは、主に
製造品質の評価に使用されます。

Measurementステップでは、画像の強度の投影を使用して、矩形領
域内の直線エッジまたはストライプを高速に検出し、計測します。この
ツールでは、複数の1D計測を行うことができます。

Bead Inspectionステップは、接着剤やシーラントなどの連続し、湾曲
した素材を検査するためのものです。このステップは、長さ、配置、幅の
不一致、不連続性を識別します。Bead Inspectionステップでは、ユー
ザが定義したパスを基準ビード上の点のリストとして設定し、自動的か
つ最適に検索ボックスを配置してテンプレートを形成することによっ
て検査を行います。これらの検索ボックスのサイズと間隔を変更して、
サンプリング解像度を変更できます。許容するビード幅、オフセット、
ギャップ、および全体的な合格基準は、特定の検査基準を満たすように
調整できます。

Metrologyステップは、2D幾何学的寸法および公差アプリケーション
を対象としています。このステップでは、幾何学的特徴にフィットするよ
うに、領域内のエッジを抽出します。また、計測した結果から導出した、
もしくは数学的に定義された幾何学的特徴の構築もサポートします。
幾何学的特徴には、円弧、円、点、およびセグメントがあります。また、幾
何学的特徴の寸法、位置、および形状に基づいて公差を検証します。
Metrologyステップでは、3Dプロファイルセンサから得られたプロファ
イルや、点群や深度マップから抽出したプロファイルも分析できます。

Metrologyステップでは、照明が不均一に変化する場合でも検出が可
能となるため、照明条件が緩和されます。幾何学的特徴は、公差ととも
にテンプレートにまとめて保存され、他の位置決めステップの結果を使
用して簡単に配置することが可能です。

Measurement ステップ

Bead Inspection ステップ

Metrologyステップ
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Aurora Design Assistant には、色を使用して部品、製品、アイテ
ムを識別し、色から品質を評価し、色を使用して特徴を分離するため
のツールセットが含まれています。

Color Matcher ステップは、画像内の領域に対して色サンプルの中
から最もマッチする色を決定します。色サンプルは、不要な部分をマ
スクして画像からインタラクティブに指定することも、数値を使用して
指定することもできます。色サンプルは、単色でも色の分布 ( ヒスト
グラム ) でもかまいません。マッチングの手法と色差の解釈は、アプ
リケーションの要件に合わせて調整できます。また、Color Matcher
ステップは、画像の各画素を色サンプルと照合して、画像を適切な要
素にセグメント化することで Blob Analysis のような他のステップを
用いてさらに分析することもできます。

Image Processing ステップでは、色距離を計算し、カラープロジェ
クションを実行することもできます。距離の計算は、画像内もしくは
画像間の色差を計算します。一方、プロジェクションは、他のグレー
スケール処理ステップを使用して分析するために、カラーからグレー
スケール画像への変換を強化します。

色解析ステップ

現場実績のあるビジョンツール

Color Matcherステップ
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Aurora Design Assistant では、Suredot OCR と String Reader
の 2 つのステップで文字を認識できます。これらの手順を組み合わせ
て、表面に刻印、エッチング、マーク、印刷、パンチ、スタンプされ
たテキストを読み取ります。

Suredot OCR ステップは、インクジェットプリンタやドットピーンマー
カによって生成されたドットマトリクスのテキストを読み取るという目
的に特化して設計されています。使い方は簡単で、ドットサイズ、文
字列の文字数、寸法を指定するだけです。テキストの場所は指定する
必要はありません。ステップは、傾いている文字列や、不均一な背景
上でコントラストが変化する文字列も読み取ります。また、歪んだ文
字やスケールの変動にも対応します。句読点と空白スペースも認識し
ます。このステップには、編集可能な事前定義されたフォントが含ま
れています。このステップでは、各行が異なるフォントで構成される
複数行のテキストを自動的に読み取ります。認識率を向上させるため
に、文字列全体および特定の文字に対してユーザ定義の制約をサポー
トします。Suredot OCR ステップは、文字認識ツールで読み取るた
めにドットマトリクス文字をソリッド文字に変換する従来の手法よりも、
堅牢性と柔軟性に優れています。

String Reader ステップは、幾何学的特徴を使用した高度な技術に
基づいています。対象の文字が背景と分離されている画像内で、実
線の文字で構成されたテキストを高速に見つけて読み取ります。これ
は、既知または未知の文字数からなる文字列を処理します。このステッ
プは、文字列の角度、アスペクト比、スケール、およびスキューによ
る文字の角度の変化、およびコントラストの反転に対応します。これは、
複数の行にまたがって、わずかな角度の違いで配置された文字列も受
け入れます。このステップでは、複数の事前定義されたフォントまた
はユーザ定義のラテン語ベースのフォントを読み取ります。認識率の
向上のために、文字列全体および特定の文字に対してユーザ定義の
制約をサポートします。

文字認識ステップ

現場実績のあるビジョンツール

Suredot OCRステップ

String Readerステップ
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現場実績のあるビジョンツール
1D/2Dコード読取・検証ステップ
Aurora Design Assistant のCode Readerステップは、1D、2D、複
合識別マークを検出して読み取ります。このステップでは、様々な照明
条件下での回転、スケール、劣化したコードも処理します。処理結果とし
てコードの方向、位置、およびサイズを取得できます。

さらに、Code Gradeステップでは、ANSI/AIMおよびISO/IECグレー
ディング基準に基づいてコードの品質を検証します。

Code Readerステップ(1D) Code Readerステップ(2D)
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現場実績のあるビジョンツール
フォトメトリックステレオステップ
Aurora Design Assistant のPhotometric Stereoステップは、
エンボス加工や刻印された特徴、キズ、くぼみなどの表面の凹凸を強
調する画像を生成します。画像は、Advancedillumination(Ai)の
Quad(X2)Controller、CCSのLight Sequence Switch(LSS)、
Smart Vision LightsのLED Light Manager(LLM)、その他同様の
照明コントローラによって駆動する指向性照明で撮影された一連の画
像から生成されます。

Photometric Stereoステップ
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Aurora Design AssistantのHDRステップは、異なる露光時間で撮
影された同一シーンの画像を、より広い範囲の輝度(コントラスト)を含
むように1枚の画像に結合します。

HDRステップ

現場実績のあるビジョンツール

HDRステップ
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キャリブレーションは、マシンビジョンの一般的な要件です。Aurora 
Design Assistantには、処理結果(位置や計測値など)をピクセル単
位からワールド単位に変換したり、その逆に変換したりする2Dキャリブ
レーション機能が含まれています。この機能は、カメラのレンズや遠近
の歪みに対して、結果や画像自体を補正することができます。

キャリブレーションは、グリッド画像または既知のポイントリストを使用
して実行され、Aurora Design Assistantの管理ポータルからアクセ
スできるユーティリティプロジェクトを通じて実行されます。

2Dキャリブレーションユーティリティ

現場実績のあるビジョンツール

キャリブレーションユーティリティ
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Aurora Design Assistantには、後続の分析のために画像を強化お
よび変換するためのImage Processingステップが含まれています。
サポートされる操作には、演算、色空間変換、色距離計測およびプロ
ジェクション(詳しくは色解析のセクションを参照)、フィルタリング、幾
何学変換、ロジック、LUTマッピング、モフォロジ、しきい値処理などがあ
ります。

Aurora Design Assistantには、Edge LocatorステップとIntensity 
Checkerステップも含まれます。Edge Locatorステップは、直線の
エッジを特定することによってオブジェクトを検出します。Intensity 
Checkerステップは、画像の強度を使用してオブジェクトを分析し
ます。

基本的な画像処理ステップ

現場実績のあるビジョンツール

Image Processingステップ
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Aurora Design Assistantは、さまざまな3Dカメラやセンサに接続
できます。これらには、Zebra AltiZ 3Dプロファイルセンサのほか、サ
ポートするSDKやインターフェースを介したサードパーティ製の3Dカ
メラが含まれます。取得される3Dデータの種類には、プロファイル、
深度マップ、点群が含まれます。点群の表面は、後続の操作で必要に応
じてメッシュ化して塗りつぶすことができます。このソフトウェアには、
ユーザが独自の3Dカメラとセンサへのインターフェースを作成するた
めのSDKも付属しています。

プロファイルと深度マップは、それぞれチャート、グレースケール、色分
けされた画像として視覚化されます。点群と深度マップは、3Dディスプ
レイにそのまま表示することも、IDEまたはオペレータービューの両方
でカラーマップを使用して表示することもできます。IDEでは、塗りつぶ
しの有無にかかわらず点群をメッシュとして表示するオプションもあり
ます。

3Dデータの取込・表示

現場実績のあるビジョンツール
メーカー モデル

AutomationTechnology

Basler

FRAMOS

Intel

LMI

Lucid

MicroEpsilon

Photoneo

SmartRay

Wenglor

Zivid

C5-CSシリーズ

blaze

D400eシリーズ

D400シリーズ

Gocator2000および3000シリーズ

Helios(2/2+)

scanCONTROL
surfaceCONTROL

PhoXiシリーズ

ECCOシリーズ

weCat3Dシリーズ
ShapeDriveシリーズ

One + およびTwo

Zebra AltiZ

深度マップ、点群、プロファイル

サポートするサードパーティ製の3Dカメラおよびセンサ。他社製の3Dカメラやセンサとのインター
フェースについては、Zebraにお問い合わせください。
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Aurora Design Assistantは、前述の2Dまたは3D固有の分析・処
理ステップを使用して、3Dカメラおよびセンサによって生成された
データを検査できます。Align Planeステップを使用して、深度マップ
または点群の基準面または静止面を再度位置合わせして、その後の
操作のために不要な視点を削除できます。Project 3Dステップ(およ
びCameraステップのオプション)は、2D分析・処理ステップで使用す
るために、点群から適切な深度マップを取得することができます。Fill 
Gapsステップ(およびCameraステップのオプション)は、深度マップ
内の空白を埋め、無効なデータを置き換えることができます。Extract 
Profileステップは、Metrologyステップを使用して分析するために、
深度マップまたは点群からプロファイルを抽出することができます。
Volume 3Dステップは、深度マップと表面がメッシュで塗りつぶされ
ている点群の体積を計算するために使用できます。Crop 3Dステップ
(およびAlign PlaneとVolume 3Dステップのオプション)は、点群か
ら注目部分を抽出するために存在します。

3D分析・処理

現場実績のあるビジョンツール

Align Planeステップ

Fill Gapsステップ

Extract Profile ステップ

Volume 3Dステップ

Crop 3Dステップ
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Aurora Design AssistantにはAurora Profilerも含まれています。
Aurora Profiler は、パフォーマンスのボトルネックやタイミングの問
題について、プロジェクトの実行を事後分析するためのユーティリティ
です。

Aurora Design Assistant の管理ポータルには、展開・実行中のプロ
ジェクトを監視し、トラブルシューティングと最適化に役立つパフォーマ
ンスの統計を収集する機能が用意されています。この機能のページの
1つでは、指定されたループの操作ごとの実行されたフローチャートの
内訳が提供されます。別のページでは、プロジェクト全体および操作ご
との最小、平均、最大実行時間、および合計の実行時間を表示します。

ランタイムモニタ

ユーティリティ

ランタイムモニタ
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デバイスの設定は、保存して後で再度利用することもできます。複数の
デバイスから取得されたデータは、ヒストグラム、3Dおよびプロファイ
ルデータ、リアルタイムピクセルプロファイル、メモリ値などを表示する
オプションを使用して、2Dおよび3Dで効率的に表示できます。Aurora 
Capture Worksは、Genl Cam FW Update規格に準拠しているデ
バイスにファームウェアアップデートを適用することもできます。

Aurora Design AssistantにはAurora Capture Worksが付属し
ています。これは、Genl Camベースのカメラまたは3Dセンサへの
接続を検証し、撮像をテストするためのユーティリティです。Aurora 
Capture Worksでは、CoaXPress、Gen TL、GigE Vision、USB3 
Visionデバイス情報の取得、撮像に関する統計の収集と表示、プロパ
ティへのアクセスが可能です。内蔵しているFesature Browserによっ
て、デバイスを簡単に設定・制御できます。

Aurora Capture Works

ユーティリティ

Genl Camベースのインターフェース規格のためのAurora Capture Worksおよびテストツール



23

Programmable logic controller (PLC)
sends project validation request to vision system(s)1
Vision system(s) 
send(s) current project to validation server2

3

4
Programmable logic controller (PLC)
sends project validation request to vision system(s)

send(s) current project to validation server

Validation server 3
Vision system(s)
forward(s) validation status to PLC4

Aurora Design Assistant 管理ポータルを使用して、検証データと
結果へのアクセスできます。検証のリクエストは、管理ポータル、オート
メーションコントローラ、またはHMIパネルからオンデマンドで実行さ
れます。

Project Change Validatorは、展開されたプロジェクトに対する変更
がそのプロジェクトの機能に悪影響を与えないようにするための、クラ
イアント/サーバーアーキテクチャを採用したユーティリティです。これ
により、特定のプロジェクトの参照画像とそれに関連する検査設定や結
果を記録することができます。

アーカイブされた参照データは、プロジェクトに加えられた変更を検証
するために使用されます。変更は、参考データを使用してプロジェクト
を実行し、プロジェクトの操作をこのデータと比較することによって検
証されます。検証は、ネットワーク経由でアクセス可能なサーバ(通常は
別のコンピュータで実行)によって実行されます。

Project Change Validator

ユーティリティ

Project Change Validator(管理ポータルからの表示)
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Aurora Design Assistantでプロジェクトを開発する際、PLCイン
ターフェースエミュレータを使用して、物理的に接続されていないイ
ンスタンスで通信をテストすることができます。プロジェクトとPLC間
の通信をテストするために、値を動的に変更・表示できます。PLCイ
ンターフェースエミュレータは、通信用に CC-Link IE Field Basic、
Ether Net/IP 2/ IP2、MODBUS over TCP/IP、PROFINETプロト
コルに対応しており、管理ポータルから起動・制御できます。

PLCインターフェースエミュレーション

ユーティリティ
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Aurora Design Assistantは、製造システムとのやり取りのため
にOPCUA通信や、2Dビジョンガイド付きロボットアプリケーション
のためのロボットコントローラとの通信をサポートします。サポート
されているロボットコントローラのメーカとモデルは、ABBIRC5、
DENSORC8、Epson RC420+とRC 520+、Fanuc LR Mate 
200iCとLR Mate 200iD、KUKAKRC2、Stäubli CS8、CS8 CHP、
CS9コントローラです。

Aurora Design Assistant は、コンピュータのCOMポートを介して
オートメーションデバイスと通信できます。Aurora Design Assistant
は、Zebraビジョンコントローラ、スマートカメラ、I/Oカード に組み込ま
れたI/Oや、GigE VisionまたはUSB3 Visionカメラで使用可能なI/O
と通信することもできます。

Light controller, 
motion controller, etc.

Operator Interface 
(VGA with touch screen/panel)

VGA/DVI

USB

3D cameras
and sensors

RS-232 Ethernet

Ethernet

OPC UA

Industry 4.0

CC-Link IE Field Basic
EtherNet/IP
Modbus over TCP/IP
PROFINET

R

Aurora Design Assistantは、CoaXPress、GigE Vision、または
USB3 Vision準拠のカメラから画像を取得できます。CoaXPressカメ
ラからの画像取込は、Zebra Rapixo CXPフレームグラバを使用しま
す。GigE Visionカメラの場合、IEEE1588タイムスタンプから正確な撮
像時間を取得できます。

ソフトウェアは、TCP/IP、CC-Link IE Field Basic、Ether Net/IP 2、
MODBUS over TCP/IP、PROFINETプロトコルを使用してイーサ
ネットネットワーク経由で通信でき、プログラマブルロジックコントロー
ラ/オートメーションコントローラとの通信が可能です。Quick Comm
機能を使用すると、これらのコントローラとすぐに通信できるようになり
ます。

•	 Windows10 64bit(version 1809～21H2) および Windows11(version 21H2)

デバイスとネットワークへの接続

Windows

接続性

対応環境
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Professional Serviceはお客様が特定のアプリケーションを開発で
きるように、詳細な技術支援とカスタマイズされたトレーニングを提供
します。Professional Serviceは、パーソナライズされたトレーニン
グ、アプリケーションまたはプロジェクトの実行可能性(照明、撮像、アル
ゴリズムなど)の評価、デモおよびプロトタイプのアプリケーションお
よびプロジェクト、リモートデバッグを含むトラブルシューティング、ビデ
オおよびカメラのインターフェースなどを提供します。

お客様が貴重な開発時間を節約し、ソリューションをより迅速にデプロ
イできるようにすることを目的として、Vision Squad(ハイレベルなビ
ジョンプロフェッショナルチーム)の支援を受けてより詳細なサポート
を提供し、最適な方法を推奨します。

Aurora Design Assistant ユーザは、1年ごとに更新可能なメンテナ
ンスプログラムにアクセスできます。このメンテナンスプログラムによ
り、登録ユーザはZebraからの無料のソフトウェアアップデートやエン
トリーレベルの技術サポートへのアクセスが提供されます。

詳細については、ソフトウェアメンテナンスプログラムを参照してくだ
さい。

トレーニングとサポート

Aurora Design Assistant メンテナンスプログラム

トレーニングとサポート
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発注情報

Aurora Design Assistant開発パッケージ

DAXWINPU

Aurora Design Assistantメンテナンスプログラム

Z1R5-MVADAX-1000

Aurora Design Assistantラインタイムライセンスソフトウェアキー

DXRTxxxxxxxx00

DXRTA000000000

DXRTM000000000

DXRT0I00000000

DXRT0C00000000

DXRT0200000000

DXRT00J0000000

型 式  説 明

Windows用Aurora Design Assistant開発パッケージ。IDEのインストールメディアおよびオンラインマニュアルが含まれます。また、開発
環境およびすべてのランタイムパッケージ用のシングルユーザUSBハードウェアライセンスキーと、Aurora Design Assistantメンテナンス
登録番号も含まれています。

開発者ごとにAurora Design Assistantメンテナンスプログラムを1年間延長します。
注:Aurora Design Assistant開発パッケージ、Aurora Design Assistantを搭載したZebra4 Sight EV6/XV6、およびZebra Iris GTXは初回
の購入価格に含まれているため、登録ユーザは1年間の技術サポートを受けることができ、アップデートにアクセスすることができます。

Aurora Design Assistantランタイムソフトウェアライセンスキー。ユーザは、ライセンス管理ユーティリティ(MIL Configの「Licensing」
タブ)またはスマートカメラポータル(「Setting」ページの「Licensing」タブ)を使用して生成されたロックコードを入力する必要があります。
この一意のロックコードは、ライセンスを適用する対象システムとパッケージを識別します。以下のパッケージとフローチャートステップの対応
は、Aurora Design AssistantのプラットフォームメニューからアクセスできるProject License Informationダイアログから確認できます。
注:パッケージを組み合わせるには、適切な位置xで0を適切な文字またはその他の数字に置き換えます。

Aurora Design Assistant Image Analysis パッケージ。Bead Inspection、Blob Analysis、Camera (キャリブレーションあり)、
Camera Focus、Edge Locator、Measurement、Image Correction、Intensity Checker、Image Processing(DAXRT...Q...も参照)、
Load Image(キャリブレーションあり)、Remap、Maskステップを有効にします。Align Plane、Crop 3D、Extract Profile、Volume 3Dス
テップにも必要です。

Aurora Design Assistant Machine Visionパッケージ。Image Analysisパッケージを含み、Pattern Matchingステップを有効にします。

Aurora Design Assistant Identificationパッケージ。Code ReaderステップとCode Gradeステップを有効にします。

Aurora Design Assistant String ReaderとSure Dot OCRパッケージ(ステップ)。

DXRT0I00000000とDXRT0C00000000

Aurora Design Assistant Image Compressionパッケージ。画像圧縮(伸張)を使用するCamera、Image Writer、およびLoad Image
ステップに必要です。
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Aurora Design Assistant Geometric Model Finderパッケージ。Model Finder、Rectangle Finder、Circle Finder、Ellipse 
Finder、Segment Finderステップを有効にします。

Aurora Design Assistant Ｉｎｔｅｒｆａceパッケージ。Gen TL、GigE Vision、USB3 Visionによる画像取り込みを有効にします。
注:Aurora Design AssistantにバンドルされているZebra 4Sight GPm/EV6/XV6およびZebra Iris GTR/GTXには必要ありません。DXRT0000030000も参照してください。

Aurora Design Assistant Registrationパッケージ。Photometric StereoとHDRステップを有効にします。 

Aurora Design Assistant 3D Calibrationand Supplementパッケージ。Align Plane(DXRTA.../DXRTM...およびDAXRT...Yも参照)、Crop 3D(DXRTA.../DXRTM...も
参照)、Extract Profile(DXRTA.../DXRTM...も参照)、Fill Gaps、Project 3D、Volume 3D(DXRTA.../DXRTM...およびDAXRT...Y..も参照)ステップを有効にします。

DXRT00000R0000とDXRT0000030000

Aurora Design Assistant Metrologyパッケージ(ステップ)。Align PlaneおよびVolume 3Dステップにも必要です。 

Aurora Design Assistant ColorAnalysisパッケージ。Color Matcherステップを有効にします。画像処理ステップのColordistance 
projection 操作にも必要です。

DXRT000000Y000とDXRT000000Q000

Aurora Design Assistant Industrialand Robot Communications機能。
注:Aurora Design Assistant XにバンドルされているZebra 4Sight GPm/EV6/XV6およびZebra Iris GTR/GTXには必要ありません。

Aurora Design Assistant Classificationパッケージ。CNN Class IndexステップとCNN Class Mapステップを有効にします。

DXRT0000000Z00とDXRT0000000N00

すべてのAurora Design Assistantパッケージ。Aurora Design Assistant のすべてのステップを有効にします。

ソフトウェアライセンスUSBハードウェアのフィンガープリントとストレージ。
注:固有のシステムコードを生成するために使用されるフィンガープリントとしてZebraハードウェアを置き換えます。DXRT...00は必要です。

適切なパッケージを有効にする、事前にプログラムされたAurora Design AssistantランタイムUSBハードウェアライセンスキー。
注:使用可能な選択については、「Aurora Design Assistantランタイムライセンスソフトウェアキー」セクションを参照してください。DXRT...00の代替になります。

DXRT000G000000

DXRT0000S00000

DXRT00000R0000

DXRT0000030000

DXRT0000020000

DXRT000000Y000

DXRT000000Q000

DXRT000000B000

DXRT0000000Z00

DXRT0000000N00

DXRT0000000200

DXRTM2B2B2B200

ソフトウェアライセンスハードウェアIDキー

MILRTIDCMC

Aurora Design Assistantランタイムライセンスのハードウェアキー

DXRTxxxxxxxx00U

型 式  説 明

https://www.canon-its.co.jp/solution/image/
https://reg.canon-its.co.jp/public/application/add/473

