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同時事後確率推定ニュ ルネットを用いた双腕動作識別法
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Discrimination of Dual-arm Motions Using a Joint Posterior Probability Neural Network 

Keisuke SH1MAぺY叫ciH1RAMATSU**， 
Taro SHIBANOK1料 andToshio Tsu J1料

This paper proposes a nove1 dua1-arm motion discrimination method combining of the posterior probabilities 

estimated independent1y for 1eft and right arm motions. In the proposed method， first， on1y the posterior prob-
ability of each sing1e-arm motion is es七imatedthrough 1earning from measured bio1ogica1 signals using recurrent 

probabilistic neura1 networks. The posterior probabilities outpu七fromthe recurrent probabilistic neural networks 

are then combined based on motion dependency between arms， making it possible to calculate a joint posterior 

probability of dua1司 arm motions. もNiththis method， all the du胤泊aιa町rmmotions consisting of each s岳ing1e叩 a町rmmo-

tion can be discriminated through 1eaning of sing1e-arm motions on1y. In the experiments) the proposed method 

was app1ied to discrimination of 15 dua1-arm motions which consist of three right-arm motions， three 1eft自 1eft

arm motions and nine combined dua1四 armmotions. The resu1ts showed七hatthe proposed method could achieve 

high discrimination pe巾 rmancethough 1eaning of three motions for each arm on1y (average discrimination rates: 

97.49土2.37%).In addition， the possibility of app1ying the proposed method for a human interface was confirmed 

through operation experiments for the glovebox system. 
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1.はじめに

身振りや手振りなどのジ、ェスチャは非言語コミニュケーショ

ンとしての意思伝達が可能であり 1)，2)，このようなジ、エスチャ

を自動識別することができれば意思伝達のツールや機器制御

インタフェースの入力手段として利用できる可能性がある.

しかしながらジェスチャで表現できるものは感情や単語，ア

ルファベットなど多岐にわたることから，その対応関係を自

動的に識別するためにはジェスチャの正確な計測と識別が必

要となる.

従来，各種センサを用いてジ、ェスチャ時の身体運動に伴う生

体信号を計測し，自動識別を行なう研究が数多く行なわれてき

た3)-10)。ジェスチャには手や腕を利用して作る形状そのも

のを情報量として用いた静的なパターンと，手や腕の時系列の

動きを情報量として用いる動的なパターンがある.静的なパ
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ターンを対象とするものには，岡本ら 3)のシェイプセンサと

確率ニューラルネット (ProbabilityNeura1 Network，以下

PNNと略記)を用いた 31種の指形状識別や， Bowdenら4)の

動画像と隠れマルコフモデル (HiddenMarkov Mode1，以下

HMMと略記)を用いた 26種のジ、エスチャ識別などがある e

一方，動的なパターンのジェスチャ識別に関する試みもさ

まざま行なわれており，たとえばSawadaら8)は，計測した加

速度信号 (acce1erationsigna1，以下， ACC信号と略記)から

腕の速度や移動距離・動作角度などを抽出し， DP (Dynamic 

Programming)マッチング法を用いて 10種類のジ、エスチャ

の識別を実現した.また Vog1erら9)はカメラを用いて腕の

3次元位置の変位や速度，動作角度などから HMMやパター

ンマッチングを用いることで 53種のジェスチャを識別して

いる.ただし，これらは識別対象が単腕の動作のみである e

ジ、エスチャの多くは双腕の動きが複雑に組み合わさって表現

されるため，自動識別には単腕動作のみならず双腕動作を精

度よく識別できる必要がある e

これに対し西野ら 10) はデータグローブを用いて 3次元空

間内における手の位置や向き，指関節の曲げ角度など多数の

特徴を抽出し，リカレント型の NNを用いて双腕を用いた動

的な 18種のジェスチャ識別を実現した.ただし，この手法

では識別精度向上のために大量の学習データを必要とし，学

習に時間がかかってしまう問題がある.また単一の NNを用
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