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 ジェスチャによる機器の操作 （マン・マシンインタフェース）
 一般的な時系列データ予測への拡張

 画像データに含まれる特定の色領域の形状変化の認識機能

 ジェスチャの終了を検出するスポッティング機能

ニューラルネットワークの一種である自己組織化マップ（SOM）と Hebb 学習を用いた単層

ニューラルネットワークを利用した認識手法で、スポッティング機能を利用してジェスチャの
終了時（区切り）に、認識結果を出力する。

左図に認識の流れを示す。ジェスチャは動画フレーム単位で
システムに入力され、まず特徴抽出部で特徴ベクトルに変換さ
れる。この特徴ベクトルは最初の自己組織化マップ SOM1 によ

り量子化され、シフトレジスタに順次格納される。ジェスチャを構
成する全フレームが入力されるとレジスタの内容は、そのジェ
スチャを表す時系列ベクトルとなる。レジスタの内容は SOM2に
より量子化され、その結果から Hebbネットワークがジェスチャ
の種類を同定する。

以上の処理は全フレームに対して行われるが、全部のジェス
チャフレームが処理された時点でレジスタの内容は入力されて
いるジェスチャを表す時系列データとなるので、それ以外の認
識結果は正しくない。そこで、SOM2 の内部データから最終ジェ
スチャを検出し（スポッティング）、その時の Hebbネットワーク出

力を最終認識結果とする。これにより、一連の動画フレームか
ら既知のジェスチャを切り出すことができるので、連続するジェ
スチャの認識も可能となる。
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