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1 はじめに

近年，科学技術の発達によってコンピュータや様々なセ
ンサの小型化，高機能化が実現してきている．このような
研究によって小型コンピュータを人間に装着できるウェ
アラブルコンピュータの開発が進められている．ウェアラ
ブルコンピュータはハンズフリーであるため様々な作業
支援が可能であり，位置情報を与えられることにより様々
な分野に応用されている．本研究では，ウェアラブルコン
ピュータを用いた自己位置識別システムの構築を目的と
する．

2 自己位置識別システム

2.1 システム概要
本研究では，全方位視覚センサと GPSを用いて，自己
位置識別を行う．一つの装置による自己位置識別では，装
置が適応できる環境が限られていたりして，位置をうまく
識別できない場合がある．この問題に対し，複数の装置を
用い，互いの機能を補完することで，精度の高い識別が行
えると考えられる．そこで，本研究では全方位画像から抽
出する方位不変特徴量と GPS特徴量を用いた，複合セン
シングによる自己位置識別システムを提案する．自己位置
識別システムの処理の流れを図 1に示す．

図 1 処理の流れ

2.2 特徴量
全方位画像の撮影時の向きに依存しない方位不変特徴量
として，正規化 RGB特徴量・空間微分特徴量を抽出する．
方位に不変な情報を抽出するには，全方位画像の中央の点
を中心とする円の円周上の画素についての情報を用いれ
ば良い．正規化 RGB特徴量は円周上の画素の正規化した
RGB値の相関値，空間微分特徴量は半径の差が微小であ
る２つの円の円周上の画素の RGB値の差分の相関値をそ
れぞれ求めたものである．抽出した方位不変特徴量から識
別に有効な特徴量軸を抽出するため，Karhunen-Loéve展
開により次元圧縮を行う．また，GPS 特徴量として，緯
度・経度・高度・時間を用いた．

2.3 クラスタリング手法
方位不変特徴量と GPS特徴量を用い，クラスタリング
を k-means 法により行う．それぞれの特徴量による距離
を重み付けし和をとった距離によりクラスタリングを行
う．また，教師情報として各クラスタ毎の３つのデータの
中心点を k-means法の初期点として与える．
2.4 識別手法
本研究において，方位不変特徴量については k-NN法に
より識別を行い，GPS 特徴量については最近傍クラスタ
中心により識別を行う．GPS 特徴量における２点間の距
離には，実環境上の距離とマハラノビス距離を用いた．そ
れぞれの識別を独立に行い，双方の結果が異なった場合
は，GPS 特徴量において，最近傍のクラスタ中心までの
距離に基づいて，いずれかの結果を採用する．

3 自己位置識別実験

3.1 実験環境
本研究では，屋内・屋外環境において，学習データを取
得し実験を行った．学習データとして 402 ヵ所のデータ
取得し，それらを 17ヵ所のエリアに分類して，入力データ
の 402ヵ所のデータと比較することにより識別を行った．
3.2 実験結果
方位不変特徴量を 10次元に圧縮し，実験を行った．最
も良い結果の得られた，正規化 RGB 特徴量・実環境上
の距離を用いた提案システムのエリア別識別率を図 2 に
示す.

図 2 エリア別識別率

4 まとめ

本研究では全方位視覚センサと GPSを用いて自己位置
を識別する手法を提案した．本手法では全方位画像に対
し，撮影時の向きに依存しない特徴量である方位不変特徴
量として正規化 RGB特徴量・空間微分特徴量，GPSに対
しては，緯度・経度・高度・時間の特徴量を用いた．また，
クラスタリング手法には k-means法，識別手法には k-NN
法を用い，提案システムにより 94％の識別率が得られた．
今後の課題として，屋内環境に適したセンサを用いた複
合センシングによる識別精度の向上を目指す．


