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1. はじめに 

近年，部屋などの片付けが出来ない人が増加してい

る．調査によると，自宅の片付けがしたいと思ったことが

ある人が 99%であるのに対して，自宅の片付けができて

いない人が 53%と自宅を片付けたくても片づけられない

人が多い[1]． 

これらのことから，人に対して片付けに対するナビゲ

ーションの必要性があると考えられ，本研究では，片付

けたくても片づける方法がわからない人を対象としたナ

ビゲーションシステムを提案する． 

2. 使用機材 

使用機材としてヘッドマウントディスプレイである

Microsoft 社製 HoloLens と PC を使用する． 

HoloLens とは現実世界に仮想の情報を重ねる，複

合現実感(MR:Mixed Reality)を体験するための端末で

あり，搭載しているデプスセンサおよびカメラを使用する

ことで現実空間に対して空間認識およびマッピングを

行うことが可能である． 

3. 提案システム 

提案するシステムを図 1 に示す 

 
図１．片付けナビゲーションシステム図 

提案システムは大きく分けて HoloLens の処理部分と，

PC での処理部分に分けられる． 

HoloLens は，片付け対象の空間のセンシングおよび

片付けの結果状態とナビゲーションの提示に使用し，

PC は HoloLens から送られてきた空間，画像情報に対

しての処理および最適なオブジェクトの配置のシミュレ

ーションに使用される． 

HoloLens，PC 間のデータ送受信にはパケットロスが

少ない TCP/IP 通信を使用する． 

4. 提案手法 

4.1. 空間認識手法 

今回の空間に対するマッピングのために “Spatial 

Mapping”[2]を使用する． 

この手法を，物の配置前状態の空間と物の配置後，

すなわち片付け時の空間に対してマッピングを行う． 

4.2. 画像認識手法 

 当研究室では，池ヶ谷らが DeepLearning を用いた 1

人称視点画像における物体認識を行っている[3]．これ

らに使用している認識手法を使用する予定である． 

4.3. オブジェクト認識手法 

オブジェクトの認識のために，4.1 に記した，片付け

時の空間におけるマッピングを事前に物がない状態で

行い，片付け時におけるマッピングとの差分を取ること

で事前状態から増えたオブジェクトが検出される． 

これに対し，4.2 で述べた物体認識結果を重ねること

で各オブジェクトに対し物体名のラベルを付加する． 

4.4. オブジェクト配置のシミュレーション  

4.1 および 4.3 により取得した，配置前空間とモデル

のサイズを反映したオブジェクトを用いて，実際に配置

した空間情報を HoloLens 側でシミュレーションする． 

提示後，ユーザーからオブジェクトの位置に指定が

あった場合，これを反映し再度配置し直した空間情報

を HoloLens 側で提示する． 

これにより，片付け後の状態を把握したうえでナビゲ

ーションを受けることが出来る． 

5. 実験 

実際に使用してもらい，システムの有用性を確かめる

予定である． 
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