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1. はじめに
近年，さまざまな手法で人の行動を検知する研究が行
われている [1][2][5]．Tagged Worldプロジェクト [3][4]
はRFID技術を用いてユーザの行動の認識を行い，便利
なサービス提供を可能とする知的空間の実現を目指して
いる．Tagged World ではユーザが触れるものを認識す
ることが可能であり，行動の認識にはユーザが触れるも
のの組合せや順序が考慮される．Tagged Worldの現在
の実装は普段生活している環境における行動を検知する
ことを想定している．しかし，普段生活している環境だ
けでなく，初めて訪れる場所でもサービスが提供される
ことが望ましい．そのため，普段生活している環境以外
でも行動を検知する必要がある．
本論文では，普段生活している環境以外での行動を検
知する手法を提案する．提案手法は行動の始点と終点に
注目している．現在のTagged Worldの行動検知手法は，
パターンと合致した累計ポイントでの検知を行うが，提
案手法は累計ポイントの変化に注目している．行動の始
点や終点では累計ポイントは特徴的な変化をとる．この
特徴的変化を検知することにより，初めて訪れた環境で
も行動を認識することが可能となる．
提案手法の評価として，あるホテルに初めて訪れたと
いう想定での実験を行った．その結果，提案手法による
検知率は 92.5%，誤検知率は 20%という結果が得られた．

2. 異環境における行動検知
2.1 Tagged World

Tagged Worldとはユーザが行う行動を検知し，適切
なサービスを提供する知的空間である．たとえば，ユー
ザの外出を検知したならば，戸締りや火の元の確認を行
うサービスを提供する．Tagged Worldでは近接型RFID
技術を用いてユーザが触れるものを認識している．本論
文ではRFIDタグが貼りつけられたユーザが触れるもの
をオブジェクトと呼ぶ．ユーザが触れたオブジェクトの
組合せと順序の特徴から行動の検知を行う．各行動によ
りユーザが触れるものの組合せや順序関係にそれぞれ異
なる特徴が表れると考える．考慮する順序関係は連続し
て触れられたオブジェクトの前後関係だけでなく，ユー
ザが触れた任意のふたつのものの前後関係を順序対とし
てとらえ，この順序対に注目して行動検知を行う [3]．過
去の行動ログから抽出した各行動の特徴となる順序対が
行動パターンとして登録されている．行動パターン内の
順序対と符合した行動ログ中の順序対のポイントを計算
したものを検知ポイントと呼ぶ．
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2.2 異環境における行動検知
現在の Tagged Worldでは行動パターンを作成した環

境以外でのサービス提供はできない．しかし，ユーザに
今どの環境にいるかを意識させることなくどの環境でも
同様にサービス提供できることが望ましい．そのため，
ユーザが初めて訪れた環境でも同様に行動検知を行い，
サービスを提供する必要がある．検知ポイントの閾値は
行動ログから決定される．しかし，ユーザが初めて訪れ
た環境には行動ログは存在しないため検知ポイントの閾
値を決定できない．

3. 環境非依存型行動検知
3.1 ふるまいの始点と終点
各ふるまいには始点や終点となるオブジェクトが存在

する．ふるまいにより始点の方により顕著に特徴が現れ
るものと終点により顕著に特徴が現れるふるまいがある．
終点に特徴がある場合の例を図 1に示す．図 1は外出

の行動時に触れるオブジェクトを簡略化したものである．
歯みがきをしてからかばんなどのもちものの用意をし，
玄関でくつを履く場合を想定している．オブジェクトに
触れた順番としては，歯磨き粉，歯ブラシ，かばん，サ
イフ，腕時計，携帯電話，TVリモコン，くつの順番で
ある．パターン内の順序対集合と合致したものは (歯ブ
ラシ→かばん)，(歯ブラシ→サイフ)，(歯ブラシ→ TV
リモコン)，(かばん→くつ)，(サイフ→くつ)，(腕時計
→くつ)，(携帯電話→くつ)，(TVリモコン→くつ)であ
る．図 1から分かるように，終点となるくつには多くの
順序対が合致している．本論文ではふるまいの始点・終
点に注目し，検知ポイントの累計値ではなく検知ポイン
トの累計の変化を見て認識を行う．

図 1: ふるまいの終点

3.2 ターミナルオブジェクト
ふるまいの始点や終点となるオブジェクトをターミナ

ルオブジェクトと呼ぶ．始点と終点はそれぞれひとつで
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ある必要はない．ターミナルオブジェクト決定のさいに
は普段の環境での行動パターンを利用する．普段の環境
での行動パターンの順序対の前側か後側の一方に注目す
る．注目した側でよく現れるオブジェクトはターミナル
オブジェクトである確率が高いと考えられる．そのため，
行動検知のさいに合致した場合に与えられるポイントに
重みをかけて行動検知を行う．

3.3 終点を特徴とするふるまい
終点を特徴とするふるまいには外出が当てはまる．た
とえば，外出の場合でターミナルオブジェクトがくつの
場合を考える．ユーザは着替えをし，歯みがきをしトイ
レにいき，持ち物の準備をしてくつを履いて外出する．
この場合，着替えをするために服などに触れ，歯みがき
をするために歯磨き粉や歯ブラシや蛇口などに触れる，
トイレへいくためにトイレのドアや照明のスイッチなど
に触れる．持ち物を準備するためにサイフやかばん，携
帯電話などに触れ，そしてくつを履くためにくつに触れ
る．図 2に外出の場合の順序対のポイント変化を示す．

図 2: 終点に特徴があるふるまいの検知ポイント変化

ひとつの折れ線が 1ケースを表し，20ケース分を表して
いる．縦軸は順序対から計算した検知ポイントの累計値
を示し，横軸は検知ポイントの累計値の上昇回数を示し
ている．検知ポイントの累計を計算し，この値が前回の
ポイント値よりも増えていた場合に上昇回数は増えてい
く．グラフの傾きを速度，速度の変化率を加速度と呼ぶ．
図 2から分かるように，終点に特徴が現れる場合の特
徴としてはさまざまなオブジェクトに触れていくときに
はほぼ一定の速度を保ってポイント値が増えていくが，
終点であるターミナルオブジェクトに近付くと検知ポイ
ントが急激に上昇する．よって，ユーザがオブジェクトに
触れるごとに検知を行い，加速度が一定値以上である場
合に，ふるまいが起きたと認識すればよいと考えられる．

3.4 始点を特徴とするふるまい
始点を特徴とするふるまいには帰宅が当てはまる．た
とえば，帰宅の場合でターミナルオブジェクトが照明の
スイッチの場合を考える．ユーザは帰宅の際に照明をつ
けてから，上着を脱ぎ，かばんを置きテレビをつける．
この場合，まず照明のスイッチに触れ，上着，かばんに
触れてテレビのリモコンに触れる．

起点に特徴が表れる場合の特徴としては，行動検知の
さいのポイント値のグラフにおける速度が一定値以上で
順序対累計ポイント上昇回数が一定回数以上であるとい
う特徴が表れると考えられる．

4. 実験
ユーザがホテルに初めて訪れたという想定での実験を

行った．被験者 A,B の 2 名に外出，帰宅の行動をとっ
てもらい，それぞれ 20ケースづつ計 80ケースの行動の
データを取得した．ターミナルオブジェクトに注目し自
宅での外出の行動パターンを用いて，ホテルでの外出の
行動検知を行う．誤検知率を検証するため外出の行動パ
ターンを用いて帰宅時の行動ログから帰宅を検知した．
ターミナルオブジェクトに注目した場合の外出行動ログ
より外出を検出する検知率は 92.5%，誤検知率は 20%と
いう結果が得られた．

5. おわりに
自宅以外の環境でも行動検知を可能にするため，本論

文では行動の終始点に注目した行動検知手法を提案した．
提案手法の有効性の検証として，自宅の行動パターン

を用いたホテルでの行動検知を行った．その結果，提案
手法による検知率は 92.5%，誤検知率は 20%という結果
が得られた．今後は，終始点に注目した行動検知の始点
に注目した行動検知手法の検証と実験データ数を増やし
た実験を行い多くの場合に適用可能であることを示す．
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