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人は道具の使用目的によって道具の持ち方を変える 
手の部分特徴を学習し、隠れた部分
があっても把持状態を検出する。 
多様な道具の持ち方を学習し、手形
状と把持動作に対応する物体がどこ
にありそうかを予測する。 

1. 研究背景と目的 

7. 手・物体・背景分類結果 

投票空間に投票した最大値を手首位
置とする 

5. 物体重心位置確率分布モデルにおける 
手首-物体座標系の作成 

手首位置とSURF特徴から、手首位置確率分布を出力する
Randomized Trees (RTs)で学習させる 

SURF特徴抽出 手/背景クラス分類 

投票空間 手首位置検出結果 

グリッドの設定 各グリッドの投票 
投票を加算する 

6. 手首-物体座標系に基づく手・物体特徴を識別するOne 
Class SVMの学習 
手首-物体座標系における画像中の手領域と物体領域を学習する 
手特徴・物体特徴をそれぞれ識別するOne Class SVMを構築 

手と物体のそれぞれの識別器を用いて 
手・物体・背景(手・物体の双方で負となる特徴)の分類する 

3. 手首位置確率分布の投票に基づく手首位置検出 
手 
背景 

手首位置と物体位置から手首-物体座標系を作成 

手の位置に基づく物体重心位置検出結果 

オクルージョンがある 検出・姿勢推定が困難 

 2. 画像特徴と手首位置の相対的位置関係の学習 
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位置と手らしさ(x,y,h)を 
入力にして識別 
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物体位置 

手首位置に対して大まかな
物体位置が予測できる 

手首-物体座標系 

各道具における手と物体の学習領域 

8. 今後の展望 
手首-物体座標系を基準に大きさ・位置・向きで正規化した画像領域を
抽出できるので、人間の手を手がかりに、把持状態の画像を大量に集
めれば道具の機能、例えば一体いかなるものがコップであるかという
ことを画像から抽出することを研究していく。  

道具特有の模様 物体領域の切り出し エッジ抽出 

4. 手クラス特徴と手首位置の相対的位置関係の学習 
学習画像から物体重心位置を教えるために(x, y, h)を自動でラベ
ル付けし、手クラス特徴と手首位置の相対的な位置関係をRTsを
用いて学習する。 
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