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�� はじめに
一人称視点映像とは，人の頭部や胸部に固定された

カメラから得られる映像である．被験者が見ている空
間が被験者の視点で撮影されるために，人の日常動作
の分析に適しており，これまでに人の行動支援や行動意
図の理解などの研究が進められてきた．例えば，������
ら ���は一人称視点映像を用い，自転車に乗るなどの自
己動作の認識を行っており，	��
�ら ���は料理など自
己と物体とが関連する動作の認識を行った．また���

ら ��� は個人と個人とが関連する動作の認識を行って
いる．
本研究では，これまでの一人称視点映像と異なり，人

に代わり動物の視線に着目し，動物にカメラを装着し
て得られる動物視点の映像を用いた動作認識手法を提
案する．特に本研究では犬にカメラを装着し，例えば
人とのボール遊びや餌やりなど，これまでにまだ注目
されていない，犬，物体，人間の３つが関連する状況
での犬の動作認識を行うことを目的とする．本予稿の
流れは以下の通りである．まず第２章では犬視点映像
データベースの構築について述べ，第３章では犬視点
映像を用いた動作認証手法について述べる．第４章で
は犬視点映像データベースに対して提案手法を適用し
て実験を行い，本手法の有効性を示す．第５章はまと
めである．

�� 犬視点映像データベースの構築
本章では，犬視点映像データベースの構築について

述べる．まず図 �に示すように �����カメラ �������

������を犬の背中に設置した．犬は５種類の動作（���

ボール取り，��� 食事，��� 水飲み，��� 人になでても
らう，��� 引っ張り合い）を行った．図 �にそれぞれの
動作の撮影画像の例を示す．ここで，ボール取りは人
間がボールを投げ，それを犬が追いかけて口で加える
という動作であり，人間，犬，物体の �つが関連する状
況での動作となる．また食事と引っ張り合いでは，そ
れぞれの動作は人間がおやつを手に持ち犬がそれを食
べるという動作，またペットボトルを人間と犬が同時
に引っ張り合うという動作であり，ボール取りと同様
に人間，犬，物体の �つが関連した状況での動作とな
る．水飲みは犬と物体とが関連する動作，人になでて
もらうは人と犬とが関連する動作となる．画像解像度
は ��� � ���，フレームレートは ���� であり，また
動作はそれぞれ �回行った．

�� 犬視点画像を用いた動作認識
本章では動作認識のための特徴抽出手法，および認

識手法について述べる．本手法では，まず時空間画像か
ら局所特徴を抽出するために � �������および !"#����

を用いた．局所特徴量の記述では，� ����では $�%%��

らが用いた特徴と同様の勾配情報を用いており，また
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図 � 撮影画像の例� ��� ボール取り，��� 食事，��� 水
飲み，�	� 人になでてもらう，�
� 引っ張り合い

!"#�では &�'��(が用いた �)�� �)	� �)�*�)	

のいずれかを用いた．
次に ������ ��	
�を用いて，それぞれの動作シーケ

ンスの特徴量を抽出する．������ ��	
�では，まず学習
用データから抽出された局所特徴量に対して +,-���.

法を適用して，局所特徴量をクラスタリングする．こ
こで � ����の場合は +/�00，!"#�の場合は +/100と
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した．!"#�により抽出された局所特徴量のクラスタリ
ング結果の一例を図 �に示す．次に各動作シーケンス
において，クラスタリング結果を用いてヒストグラム
を求める．テスト用データの動作シーケンスの特徴量
の抽出では，まず抽出された局所特徴量が属するクラ
スタを求め，次にヒストグラムを構築する．テスト用
データの動作シーケンス動作識別は，! ''��� 2�����
3��
���を用いて行う．

図 � ���により抽出された特徴点．異なる色は異なる
クラスタに属することを意味する．

�� 実験
本章では犬視点映像データベースを用いた，動作識

別実験について述べる．実験で用いる映像データベー
スは，�章で述べたように �種類の動作 ���� ボール取
り，��� 食事，��� 水飲み，��� 人になでてもらう，���
引っ張り合い�，それぞれ �回の試行の犬視点映像から
構成される．
表 �～�に �種類の実験 � �特徴 �� � ����により特徴

を抽出し，勾配情報に基づき特徴を記述した場合，�特
徴 �� !"#�により特徴を抽出し，�)�に基づき特徴
を記述した場合，�特徴 �� !"#�により特徴を抽出し，
�)	に基づき特徴を記述した場合，�特徴 �� !"#�に
より特徴を抽出し，�)�*�)	に基づき特徴を記述し
た場合� により得られた混同行列を示す．これらの結
果より，水飲みは他の動作と比較して，容易に識別で
きるが、一方、食事は他の動作と誤識別されやすいこ
とがわかる。

表 � �特徴 �� �����	により特徴を抽出し，勾配情報に
基づき特徴を記述した場合 ���

��� ��� ��� ��� ���

��� ボール 10 �0 0 �0 0

��� 食事 �0 �0 �0 0 �0

��� 水飲み 0 0 �00 0 0

��� なでる �0 0 0 �0 0

��� 引張る 0 0 0 �0 �0

�� まとめ
本予稿では，これまでの一人称視点映像と異なり，人

に代わり動物の視線に着目し，動物にカメラを装着し
て得られる動物視点の映像を用いた動作認識手法を提
案した．また犬に�����カメラを装着して，犬視点の

表 � �特徴 �� ���により特徴を抽出し，���に基づ
き特徴を記述した場合 ���

��� ��� ��� ��� ���

��� ボール �0 0 0 10 0

��� 食事 0 �0 10 �0 0

��� 水飲み 0 0 �00 0 0

��� なでる 0 0 0 �00 0

��� 引張る 0 0 0 �0 �0

表 � �特徴 �� ���により特徴を抽出し，���に基づ
き特徴を記述した場合 ���

��� ��� ��� ��� ���

��� ボール 0 �0 �0 10 0

��� 食事 10 �0 0 0 �0

��� 水飲み 0 0 �0 �0 0

��� なでる �0 0 0 10 0

��� 引張る �0 0 �0 �0 �0

表 � �特徴 �� ��� により特徴を抽出し，�������
に基づき特徴を記述した場合 ���

��� ��� ��� ��� ���

��� ボール �0 0 0 �0 0

��� 食事 0 0 �0 10 �0

��� 水飲み �0 0 �0 0 0

��� なでる 0 0 0 �00 0

��� 引張る 0 0 0 0 �00

画像を撮影し，犬視点映像データベースを構築した．実
験ではデータベースに対して提案手法を適用して，提
案手法の有効性を示した．
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