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1. はじめに 
近年，高齢者が病院や施設内で，身体的能力の低下により

ベッドから転落する事故が発生している．この事故を防ぐた

めに，介護士による長時間の介護が必要であるが、介護士の

負担が大きいため困難である．そこで本研究では，介護士の

負担軽減を目的とし、撮像画像を用いて高齢者のベッドでの

動作を検知する起床動作検知システムの研究を行っている．

本研究では，これまでの研究で使用されていたWEBカメラ 
の代わりに Kinect を用いる．
Kinect は，図 1 に示すように
RGBカメラの他に，赤外線照射
器と赤外線センサによる深度

センサを内蔵しており，撮像環

境の明暗変動に対応できると

予測する．今回は，Kinect導入
の有効性を実験的に検証する． 
2. システム概要 
撮像部には図 3 のように三脚台の上に設置した Kinect を

用いる．実験装置の概観を図 2に示す．  

    
図 2 Kinectカメラ  図 3 システム概観 

 はじめに検知対象者のベッド上での行動を撮像し，次に撮

像した画像を用いてNeural Network(NN)の入力値を作成し，
作成した NN入力値を NNに入力し，検知を行う．入力値の
作成方法として，撮像した画像を縦 10，横 20に分割したあ
と，分割した各ブロックに対し加算平均し，得られた値に対

して閾値により 2値化する．この値を NN入力値とする．検
知に用いる画像は，図 4に示す赤外線グレースケール画像（以
後，深度画像）を使う．これにより，深度画像は，明暗の変

動を受けていないことが分かる． 

 
図 4 Kinectで撮像した RGB画像と深度画像の比較 

3. 実験方法 
今回導入する Kinect の特徴である深度センサの有効性を

確認するために，実験室の照明を on，off に切り替えてそれ
ぞれ検知を行う．検知パターンは，図 5に示すような「安全
行動」と「危険行動」の 2 パターンとする．学習登録には，
各パターン 10枚 1組の画像を用いて，3枚を学習用，7枚を
評価用とし，これを 15組用意し，合計で学習用 45枚，評価
用 105枚の画像を用いて検知を行う．検知方法として，検知
対象者が「安全行動」及び「危険行動」を行った場合の画像

を撮像し，「安全行動」をとった場合に「安全行動」，逆に「危

険行動」を行った場合には「危険行動」と判定が出れば検知

成功とする． 

 
図 5 各検知パターン 

4. 実験結果 
表 1に，照明 onと照明 off各パターンの検知成功率を示す．

実験の結果照明 on の場合は｢安全行動｣は 92.38%，｢危険行
動｣は 83.81%を示した．また照明 offは｢安全行動｣は 97.14%，
｢危険行動｣は 80.00%を示し，各パターンとも高い検知成功
率であることが確認された．このことから，Kinectの深度画
像は，撮像環境の明暗変動に対応有効であることを確認した． 

表 1 照明を ONにした場合の検知成功率 

 
表 2 照明を OFFにした場合の検知成功率 

 
5. まとめ 
 本研究では，これまでの起床動作検知システムの研究で使

用されていたWEBカメラの代わりに Kinectを用い，撮像環
境の明暗変動に対する，Kinectの特徴である深度センサの有
効性の確認実験を行った．実験の結果，高い検知成功率を示

した事から Kinectの深度画像は有効である事が確認された． 
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図 1 Kinectのセンサ 


