
複数台のKinectを用いた情報構造化空間における人間動作の収集           
 

        九州大学 ○大西正倫 ピョユンソク 辻徳生 河村晃弘 倉爪亮 

   
Motion capture system using multiple Kinects 
in an informationally structured environment 

 
Masatomo Onishi, Yoonseok Pyo, Tokuo Tsuji, Akihiro Kawamura,  

Ryo Kurazume, Kyushu University 
 

 Abstract:  This paper presents a practical marker-less motion 
capture system in an informationally structured environment. The 
system consists of several RGB-D cameras (Kinect for Xbox One) and the 
information management system named ROS-TMS. 
 

1. 緒言 

  生活支援ロボットが適切なサービス

を提供するには，人とロボットの円滑な

コミュニケーションが必要不可欠である．

特にジェスチャを用いたノンバーバルコ

ミュニケーションは，言語によるコミュ

ニケーションをより円滑に実現するため

にも重要である．ジェスチャの取得には

モーションキャプチャが用いられるが，

人体表面に光学マーカなどを取り付ける

システムは，日常生活環境での利用を想

定した場合には不適当である．従って，

日常生活環境におけるサービスロボット

との円滑なコミュニケーションの実現に

は，マーカレスモーションキャプチャの

開発が重要である． 

 一方，生活支援ロボットの早期の実現

に向け，環境情報構造化の概念が提案さ

れている．これは，ロボットに搭載した

センサのみならず，環境内に分散配置さ

れた様々なセンサにより環境情報を取得

し，ロボットが利用しやすい形で構造化

しするものである．これにより，ロボッ

ト単体での情報取得に比べて，より多様

で正確な環境情報が利用可能となる． 

本稿では，複数台のRGB-Dカメラを生活

環境内に分散配置し，人の動作を記録す

るシステムを開発したので報告する．情

報構造化の考えに基づき，得られた人の

動作情報をサーバに蓄積し，ロボットは

必要に応じてそれを読み出すことで，人

の位置・姿勢に対して適切なサービスを

提供できる．  

2. 開発システムの構成要素 

2.1 ROS-TMS 

我々は環境情報構造化のための情報管

理システムとして，ROS-TMS（ Robot 

operating system - Town Management 

System）を開発している．ROSはプロセス

間通信ライブラリや多様な視覚化ツール

を提供するミドルウェアである．ROS-TMS 

では，ROSを用いて環境内の様々なセンサ

から得たれた環境情報をサーバに蓄積し，

状況に応じた適切なサービスを実行する． 

 

2.2  RGB-Dカメラ 

RGB-Dカメラには，Kinect for Xbox One 

(Fig.１ )を利用する．これはカラーカメ

ラと深度センサ，音声マイクを搭載した

デバイスである．専用のアダプタを併用

することでPCとの USB接続が可能となり，

公開されている開発支援ツールKinect 

SDK（ Software development kit）を用い

ることで様々なアプリケーション開発が

可能である．深度情報の計測にはTime of 

flight方式を採用しており，Structured 

-light方式の従来のKinectとは異なり，

複数カメラ間で相互の干渉を生じないと

いう特徴がある． 

 

 

 

 

 

 

 

Fig.1 Kinect   Fig.2 Experimental room
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3. 開発システムの動作 

本章ではシステムの動作を順に説明する． 

3.1 環境内へカメラの設置 

複数のRGB-Dカメラを，人が正面から撮影

できる向きに，0.5～ 4.5m離して設置する．

ただし，チェッカーボード（後述）が視

野に入るようにする．Fig.2に実験環境を，

Fig.3に設置位置を示す． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.2  RGB-Dカメラの位置・姿勢推定 

まず，複数台のRGB-Dカメラの位置，姿勢

を計測する．計測には床面上のチェッカ

ーボードを用いる．カラーカメラの画像

情報を用いてチェッカーパターンを検出

する．同時に深度センサからチェッカー

ボード表面の点群を取得し，特異値分解

により法線方向（2自由度）を計算する．

さらにチェッカーパターンの格子位置に

対応する3次元点を用い，収束計算により

RGB-Dカメラの位置・姿勢を推定する．  

 

3.2 人物検出・追跡 

人の動作検出にはKinect SDKを使用する

[1]． Kinect SDK は Kinectの深度センサ

から，人の動作をマーカレスかつリアル

タイムで推定できる．ただし，対象がカ

メラに対して正面を向いている必要があ

る．そこで本システムではカラー画像を

用いた顔検出を併用して正面判定を行う． 

 

3.3 人物情報の通信 

 KinectおよびKinect SDKは Windowsの

みで動作し， ROSが動作するUbuntuへ動

作情報を送る必要がある．そこでWindows

で取得した人物情報をソケット通信

（UDP）でUbuntuへ送り，さらにROSの機

能を用いて情報統合用PCへデータを送る． 

 

3.4 人物情報の統合 

環境には複数のRGB-Dカメラを配置し，

各カメラで検出された人の動作をそれぞ

れ蓄積するのは冗長である．そこで重心

位置のユークリッド距離が閾値以下の場

合には，検出された人物情報は同一であ

るとして統合する． 

 

4．実験 

システムの動作を確認するため，ROS

の標準3Dビューワであるrvizを利用し，

環境内の人の動作を視覚化するアプリケ

ーションを開発した．Fig.4に検出された

動作を示す．複数のRGB-Dカメラを用いる

ことで，正面から撮影したカメラのみを

用いた動作推定が可能であった． 

 

 

 

 

 

 

 

5．  結言 

本項では情報構造化環境における，複

数 台 の RGB-Dカ メ ラ 用 い た 人 物 動 作 計 測

システムを紹介した．今後は冗長性を積

極的に利用した統合手法の構築を目指す． 
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