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研究成果の概要（和文）：本研究では、これまで開発してきたプライバシーを侵害せずに人物状態を検知する輝
度分布センサを用いて、直立状態や転倒状態を判別するための閾値を自動で設定する方法を提案した。さらに、
本センサで奥行き情報が取得可能な手法を開発し、自動閾値設定法と組み合わせることで、被験者との奥行き距
離が変化した場合も人物状態を検知できる手法を提案した。これらの研究成果から、実用的で頑健な人物の状態
検知が可能なセンシングシステムを実現した。

研究成果の概要（英文）：In this study, using the developed one-dimensional brightness distribution 
sensor which detects a person's state without privacy violation, a method that automatically sets a 
threshold to distinguish the state of standing up and falling down was proposed. Furthermore, using 
the developed sensor, the depth measurement method was also realized. Thus, by combining this method
 with the automatic thresholding method, a method that can detect the person's state regardless of 
the depth distance changes from the sensor was proposed. According to experimental results in the 
research, a practical and robust sensing system that can detect the state of a person was achieved. 

研究分野：知的センシング

キーワード： 輝度分布センサ　Obrid-Sensor　人物状態推定　プライバシー保護　見守りシステム　医療福祉
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特徴量のピーク位置から、センサと被験者間
までの距離 dsを測定できた。次に、一点透視
図法を用いた距離測定法の原理について、図
2に示す。図 2と式（2）より、1台の輝度分
布センサから得られる特徴量から、センサと
被験者間の距離 dpを測定できた。 
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(2) 

ここで式(1)について、ロッドレンズの焦点距
離を F、左のラインセンサの中心位置 clと右
のラインセンサの中心位置 crの間の距離をW、
左のラインセンサの中心位置 clと取得した被
験者の位置 plの間の距離を xl、同様に右のラ
インセンサの crと prの間の距離を xrとする。
また式(2)について、垂直方向の移動検知角度
を θMD、センサ設置高さをH、測定可能範囲を RS、
測定可能範囲の下端から被験者の下端までの
長さを lbとする。 
 
(2) 輝度分布の重心位置の変化を利用した状
態判別の自動閾値設定法 
人物進入時の輝度分布の重心値を基準値Ts

とし、検知したい人物状態で基準値 Tsから変
化した割合 V (%)を計測し、設定する。これ
により、n 種類の人物状態を変化割合 V(n)と
して設定することで、衣服や体型、背景によ
らず状態判別できた。 
 
(3) 人物の奥行き距離によらない状態検知が
可能なセンシングシステムの開発 

(1)の距離測定法から得られる輝度分布セ
ンサと被験者間の距離情報に応じて、(2)の自
動閾値設定法の閾値の制御を行う手法を提
案した。また図 3のような、被験者の身長 h
に対応した輝度分布の特徴量の縦幅 fhと、被
験者の横幅wに対応した特徴量の横幅 fwの比
率 fh / fwを用いることで、被験者の奥行き方
向の移動によらず人物状態を判別する手法
も提案した。これらの提案手法により、これ

までに考慮していなかった奥行き距離が変
化した場合の人物状態を判別できた。 
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