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１．はじめに 
 今日，携帯電話やパソコン等の通信端末が

多様化してきており，状況に応じて電子メー

ルやメッセンジャーなどの通信手段を使い分

ける必要性が生じている．発信者が最適な通

信手段を選択するためには，受信者が使用可

能な通信手段を発信者が把握する必要がある．

受信者が発信者に状況を通知するための手段

として，携帯電話におけるマナーモード，ド

ライブモード，インスタントメッセンジャー

の離席中，作業中などの設定がある．しかし，

これらの状況通知は受信者が手動で設定する

事を前提としている．受信者の負担を軽減す

る為には，自動的に状況を発信者側に送信す

ることが必要である．このためには，受信者

の状況をプレゼンス情報として取得するシス

テムが必要となる．本研究では，手首に装着

した３軸加速度センサのデータを解析するこ

とにより，パソコン作業等のデスクワーク，

歩行・走行，電車・バスに乗車中等のプレゼ

ンス情報を取得する方法を提案する． 
 
２．加速度の分散による判別 

プレゼンス情報をもとに通信手段を使い分

けるケースとしては表１のような状況が考え

られる． 
 

表１．状況に応じた通信手段 
状況 通信手段 

静止状態 不定 
キータイプ メッセンジャー

歩行・走行状態 携帯電話 
バス・電車内 メール 

 
そこで，本研究においては，静止状態，キ

ータイプ，歩行・走行状態，バス・電車内を

判別することを目的とする．これらの状況を

判別するために図１の様に手首に３軸加速度 
センサを装着する．手の甲の法線方向を z 軸，

腕方向を y 軸，y と z 軸に対して垂直な方向

を x 軸として加速度データを収集する． 
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従来の研究[1][2]では，加速度データの分散値

を特徴量として認識に用いている．そこで本

研究でもまず分散値で状況を識別することを

検討した．この結果，歩行・走行は，明らか

に他の動作よりも大きな値を検出した．更に

キータイプも分散値で判別することが可能で

あることが分かった．よって，動作判別は，

先ず加速度データの分散によって動作を絞る

ことが可能であることがわかった． 
 

 
図 1 ３軸加速度センサ 

 
３．座標軸の変換 
加速度センサを用いて姿勢や行動を認識す

るための従来の研究は，センサの取り付け方

法によって大きく２通りに分類できる．１つ

は，胸などの体軸に取り付ける方法[1]（図 2-a）
であり，もう１つは手首に取り付ける方法[2]

（図 2-b）である．前者は，体が重力方向に対

してどのような角度にあるかなどの大まかな

姿勢を認識する場合には有効である．しかし，

タイピングのように手の動きが中心となる細

かい動作を認識することはできない．これに

対して後者は，手の動きの検出によって細か

い動作を認識することが可能である．しかし，

加速度センサの各軸の方向が重力方向に対し

て一定ではない．例えばバスや電車に乗車中

であっても，手の位置や向きによって検出さ

れる加速度データが異なってしまうという問

題がある．そこで本研究では，加速度センサ

から得られた x，y，z 軸（以降センサ座標） 

 
(a) 体軸        (b) 手首  

   図２ 加速度センサの取り付け位置 
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の加速度データをもとに，重力方向（以降重

力座標）を基準とした加速度データに変換す

る方法を提案する．以下では，センサ座標を

x，y，z，重力座標を X，Y，Z とする．この

様子を図３に示す．加速度データは 100Hz の

サンプリングによる時系列データ{x1,x2…xn}，
{y1,y2…yn}，{z1,z2…zn}として得られる．これ

らの値から， X，Y，Z 方向の時系列データ{X1，

X2，…Xn}，{Y1，Y2，…Yn}，{Z1，Z2，…Zn}
を求める． 
装着者の手が動いている場合，センサは重

力加速度に加えて，動きによる加速度も検出

する．人間の動作の加速度は，連続的に加速

度が加わる動作でない限りにおいて，一定時

間平均すれば０であると考えられる．従って，

xi，yi，ziの各々の平均値は，重力加速度のみを

検出した値であると考えられる．そこで，xi，
yi，zi の平均値をもとに，x，y，z の各軸が Z
軸と成す角度θx，θy，θzを求めることができ

る．さらに，xi，yi，ziに対してこのθx，θy，θ

zの余弦を求めることにより，センサ座標のデ

ータの Z 軸方向成分を求めることができる．

一方，xi，yi，zi に対してθx，θy，θzの正弦を

求めることにより，重力座標における水平成

分，即ち前後左右の動きの激しさを求めるこ

とができる．この水平成分を XY の２次元で

表現する． 

 
図３ センサ座標と重力座標の関係 
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図４ センサ座標データの分散値 

そこで，特徴量として Xi，Yi，Zi それぞれ

の分散を求め，これをバスと電車内における

様々な手首の状態に適用した．この様子を図

４，５に示す． 
図４では，バス内と電車内における Z 軸分

散の値はそれぞれ 0.001～0.006G と 0.0009
～0.002G となっており，約 0.001G の範囲で

オーバーラップしている．これに対して図５

で Z 軸の分散値がオーバーラップしている範

囲は約 0.0004Gと，かなり少なくなっている．

このことから，重力座標データへの変換は，

バス内と電車内の識別に有用であると考えら

れる． 
 
４．まとめ 
本研究では，手首にセンサを装着し，手首

の状態に関わらず動作の判別可能であるか検

証した．主に Z 軸成分に注目することによっ

て，バス内，電車内における状態を判別する

特徴量として有用であることを証明すること

がわかった．今後は，さらに，加速度の周波

数分別を行うことを検討している． 
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図５ 重力座標データの分散値 
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