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1. はじめに 

近年,病院や施設内で,身体的能力の低下した高齢者がベッ

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行われているが,介護士にかか

る負担が大きいことが問題となっている.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う.

本研究では,これまでの研究で使用されていた図 1 に示す

Kinect を撮像部に用いる.また,今回は図 2 に示す RGB 画像

ではなく,奥行データをグレースケール化した 

図 3 に示す深度画像を撮像,  

モザイク画像に加工,検知結果を

出力させる起床動作検知用 

システムの自動化を目的とする.                         

図 1 Kinect 

  

図 2  RGB画像           図 3  深度画像 

 

2. システム概要 

撮像部には図 4 のように三脚台の上に設置した Kinect を

用いる.そして実験装置の概観を図 5に示す.  

    

図 4 Kinectカメラ    図 5 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安定状態から危

険状態にわけてそれぞれ撮像し,次に撮像した画像を用いて

Neural Network(NN)の入力値を作成し,学習をおこなう.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て濃淡を加算平均し,得ら

れた値に対して閾値により2値化する.この値をNNの入力値

とする.次に画像データを撮像してからの流れについて示す.

現在用いるシステムでは ,撮像用のシステムではある

testAppと評価用のシステムであるCaptureEvalがそれぞれ

別のシステムによってプログラムされているため,一括のプ

ログラムとして動作させることができない.そこで,各プログ

ラムを同時に起動し,フォルダ内に保存した画像として渡す

ようにシステムを構成する[1]. 

 

図 6  画像流れ図 

プログラム構成 

画像を取得するプログラムと評価システムのプログラムが

分かれているため,両方のプログラムを無限ループするよう

に再構成してプロシージャファイルで結合し,起動以外の操

作なしで自動的に評価を続けるようにプログラムを改良する.

取得深度画像は外部ファイルを経由して受け渡す. 

4.研究結果 

プログラム構成を図 7に示す. 

 

図 7.プログラム構成 

teatAppが Kinectを用いて深度画像を取得するプログラ

ム.Capture Evalが評価システムである.この 2つのプログラ

ムをコマンドプログラムで呼び出すことにより 1つのプログ

ラムにまとめている.また,二つのプログラムが無限ループで

実行され,条件を満たすまで評価を自動で行い続けるプログ

ラムを実現した.Kinect と評価用 PC を USB 経由で接続し、

実機での撮像と評価が自動的に行われることを確認した.実

験の結果は以下のようになった. 

表 1.実験結果 

安全（明所） 安全（暗所） 危険（明所） 危険（暗所）

検知回数 50 50 50 50

検知成功数 50 50 49 50

検知成功率(%) 100 100 98 100  

 検知環境の明暗によらず検知ができることを確認できた. 

3. まとめ 

 本研究では,深度画像を取得した後,外部 HDD に保存して

評価する起床検知システムを検討,二つのプログラムを一つ

のプロシージャで起動するシステムを構成した.また,各プロ

グラムをループ化し,こちらからの起動命令を行った後は,自

動で評価を続けるようにプログラムを改良した. 
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