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1．本研究の目的 
 言葉の壁がある場合でも手の動き、体の動き（身振り手振

り）は通じるといったことがあるように、動きでこちらの意

図を理解させたい。例えば手話における手の動きを認識して

翻訳したいということもあるだろう。翻訳機の様なモノまで

はいかなくても、定めた手の動きを認識して動作するプログ

ラム、装置を開発することができれば、そういったモノへの

自分の中での足掛かりの様なモノになるのではないか。本研

究では上で述べたような、手や指の骨格を検出できる Leap 

Motion を用いて指や手の動きをプログラムで判断し、いくつ

かの簡単な手話を検出して表示[1]させたり、離れた場所の端

末にデータを送り、駆動するシステムの構築を目的とした。 

2. TWE-Lite と PIC による端末の構成 
 シリアル通信やモーターの制御もできて大きさも手ごろで

扱いやすい PIC16F688 を用いて TWE-Lite DIP とやりとりを

することにした。PIC とシリアル通信するために TWE-Lite 

DIP と MoNoStick 側の設定を変更した。MoNoStick から送ら

れてきた情報を TWE-Lite DIP から受け取るために UART 送

受信のピンを使用する。PIC の TX ピンを TWE-Lite DIP の RX

ピンに、TWE-Lite DIP の TX ピンを PIC の RX ピンに接続す

る。TWE-Lite DIP 側は後は電源の±を接続して、20 番ピンを

グランドに落とすだけである。PIC に対しては RC0 と RC1 を

モーターの制御に使用し、１２～１４番ピンと４番ピンはプ

ログラムの書き込みに使用した。RC2 と RC3 は LED の点灯

に割り振っている。 

TWE-Lite DIP を TWE-Lite-R を用いて PC に接続すると

COM ポートとして認識されるので、そこで TWE-Lite プログ

ラマを用いてシリアル通信専用アプリを TWE-Lite DIP と

MoNoStick に書き込む。その状態で TeraTerm などの COM ポ

ートの状態を確認できるものを立ち上げる。「+++」と打ち込

みインタラクティブモードに入り、入力された情報がそのま

ま転送される透過モードに設定する。[2]本研究では透過モー

ドを使用する。これは PIC 側で RS232C(UART)の内臓ハード

ウェアを使用するのに適しているからである。図 1 に実際の

配線の様子を示す。Leap Motion の指の動きに応じて、モータ

ーの正回転と逆回転、LED の点灯消灯が制御可能となった。 

 
図 1 配線の様子 

3．最終作品 
 最終作品では、手話のうち”どういたしまして”と”こんばん

わ”について Leap Motion で認識してディスプレー上に表示す

ることにした。Leap Motion の SDK で与えられるそれぞれの

関数を試行錯誤しながら１つ１つプログラミングしていくこ

とで、手や指の動きについてのプログラミング方法が判明し

てきた。更に Leap Motion でどんな動きを検出したときにシ

リアル通信でデータを送るかということについても検討した。

手話の前進と、後進がそれぞれ「前へ手を突き出す」、と「後

ろへ手を引く」だったのでそれをそのまま使用することにし

た。つまり手を前に出せばモーターが前へ回転し、後ろへ引

けばモーターが逆回転する。そして手を左右に振るとモータ

ーが止まるようにした。手指が認識されていないときは画面

上の文字を白文字で表し、手指が認識されると文字に色が付

くようにして、認識の有無を分かりやすくした。またどの手

指の動きも認識していないときは「No sign」と表示している

が、各手話や動きを認識したらそれに対応する部分が「Detect!」

と表示されるようにした。認識されていないときの様子を図

2 に、認識されたときの様子を図 3 に示す。図 3 で表示され

ている赤い線はスワイプジェスチャーの軌跡であり、左右の

動きを認識したので「どういたしまして」のところに「Detect!」

と表示されている。 

 
 図 2 認識していない状態  図 3 認識している状態 

4．考察  
Leap Motion を自作の装置などと組み合わせて使用すること

により、利便性や、できることがグンと広がり、さらに自由

なプログラムや装置の構築ができるということが分かる。今

回はスワイプジェスチャーを最終的に使用していったが、他

にも認識可能なジェスチャーはあるのでそれらと組み合わせ

ることによってさらに複雑な手の動きなども正確に検出でき

るのではないかと考える。全体的な作品の開発を通して左手、

右手の検出及びどちらかの手のみを表示することができるよ

うになった。指に関しても全ての指の検出と識別に成功した。

指関節の検出と識別、いくつかのジェスチャーの検出と識別

も可能になった。ジェスチャーに関しては、任意の指や手で

どの位置からどの方向にどれだけ移動したかを検出できるよ

うになったので、Leap Motion を用いた１通りの使い方に関し

てはプログラム可能になったと言える。批判的な部分として

は、今回の手話の“どういたしまして”と“こんばんは”の検

出が何度かに一度は失敗することが挙げられる。こちらの原

因についてはよくわからず、Leap Motion 社提供の SDK の精

度に依存しているのではないかと思っている。 
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