
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2012年 6月 13日（水） 

東海大学  高輪キャンパス 

主催：ＣＡＶＥ研究会 

協賛：サイバネットシステム株式会社 

２０１１年３月４日  

第４６回 ＣＡＶＥ研究会 



日時：２０１２年６月１３日（水）１４：００－１７：４０(受付開始：１３：３０) 

 

場所：東海大学（高輪キャンパス） 新１号館  地下２階１Ｂ  ２０５ＶＲ実習室  

http://www.u-tokai.ac.jp/info/traffic_map/index.html#takanawa 

 

懇親会参加費：1,000円 

懇親会会場 ：東海大学高輪校舎 コメドール（予定） 

 

 

  ＝プログラム＝  ※プログラムは変更される可能性がございます。 

 

受付開始 13:30 

開始時刻 14:00 

 

講演内容 

１．姫野龍太郎氏（理研） 「京で拓く生命科学の世界」（４０分） 

２．田村祐一氏（甲南大学） 「Kinectを利用した 3次元空間再構築とコンテンツ事例」（４０分） 

休憩（１０分） 

３．吉永崇氏、有田大作氏（九州先端科学技術研究所） 「Kinectによる身体パラメータ取得を活用した

ウェアラブル運動計測システム」（３０分） 

４．加藤勇也氏、濱本和彦氏（東海大学） 「Kinect(TM)を利用したユーザ認証に関する研究」（２０分） 

５．羽太謙一氏、石井拓洋氏（女子美大） 「メディアアートの研究と作品その２」（３０分） 

６．キネクトのデモ  田村氏、吉永氏、羽太氏 （４０分） 

７．コメント 樫山氏、濱本氏、井門氏 （１０分） 

 

18:00～19：30  懇親会 

 

 

代表幹事 ：井門俊治（埼玉工業大学 情報システム学科 教授） 

副代表幹事：宮地英生（サイバネットシステム株式会社アドバンスドソリューション事業部 

ビジュアリゼーション部） 

幹事：内田秀和（埼玉大学情報メディア基盤センター 准教授） 

幹事：北川千夏（サイバネットシステム株式会社アドバンスドソリューション事業部 

ビジュアリゼーション部 営業第１グループ） 

協力：濱本和彦（情報通信学部 情報メディア学科 教授） 
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 1. はじめに 

科学者はいつの時代も科学的な計算のために高速

な計算機を欲しが り 、そのためのコンピュータを開

発してきた 。図 １ はその歴史を示している 。電子的

な計算機は1940年代から開発が行われ、 たゆまぬ努

力のおかげでおよそ ７ ０年の間に 1015 倍程の高速化

が達成されてきた 。 スーパーコンピュータ とい う言

葉自体は1960年代のCDC 、 1970年代の CRAY あた り

から使われる よ う になった 。 スーパーコンピュータ

とは同時代の一般的なコンピュータに比べ、抜きん

でた性能を持つコンピュータ とい う のが一般的な定

義である 。図 １ の中で機種名を下線付きのイ タ リ ッ

クで書いたの日本製のスーパーコンピュータを表し

ており 、日本も 1980年代から相応の貢献をしてきた

こ とが分かる 。日本はこれまでに ５回世界一に輝い

ている 。今年 6 月の理化学研究所の京 1) ( 富士通

製 ) の達成した世界一は、 なでし こジャパンの世界

制覇と と もに日本を力付ける話題となった 。現在、

スーパーコンピュータの性能はLINPACK と呼ばれる

連立一次方程式の解法での演算速度を元に 、年 2 回

ランキングが行われている 2) （ 図 １ では赤い四角で

示す ）。  

これまでのスーパーコンピュータの発展の様子を

みる と 、登場以来平均して 4.7 年に十倍とい う性能

向上を維持し続けている 。 このよ う な継続した性能

の向上が 、 あ らゆる科学技術分野で革新を もたら し

ている 。今回の京の開発では生命科学分野に大きな

進展を もたらすこ とが期待されており 、京の開発プ

ロジェ ク ト の中に 、ナノサイエンス と共にグラン ド

チャレンジ と して 、 ソ フ ト ウ ェア開発と京の初期段

階での優先的利用が組み込まれている 。  

 

図１ スーパーコンピュータの発達の歴史 1)  

 

2. 京の特徴 

現在京は完成に向けてシステム規模拡大と テス ト

が続けられている最中であ り 、先に述べた京の世界

最速となった性能 8.162PetaFLOPs( 一秒間に8162兆

回実数の計算ができ る ) は途中段階のもので 、最終

的な性能は 10PetaFLOPs( １ 京回 ) を予定している 。

この性能は京のために新し く富士通が開発したプロ

セッサ SPARC64VIIIfx3)(8cores, 128GFLOPs) を 8 万個

以上使用して達成する計画である 。 このプロセッサ

は 、サーバー用プロセッサに数値計算に必要な機構

を強化して開発したプロセッサで 、他のプロセッサ

に比べエラー訂正機構と電力性能比で優れている 。

2009年 5 月の開発時点ではプロセッサあた りの計算

性能で最速であった 。 このプロセッサと通信コン ト

ローラを京では水冷する こ とで 、低電力と信頼性の

向上を図っている 。  

プロセッサ間の通信ネッ ト ワークでは 、富士通独

自開発の 6 次元メ ッシュ / ト ーラ スでTofu と呼ばれ

る隣接通信主体のものを採用している 4) 。 このTofu

はいろいろな科学技術計算で使われる三次元の領域

分割に適した構造で 、ネッ ト ワークが三次元を こえ
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ているのは故障した ノード を回避した り 、複数の利

用者が同時に使う場合の重畳性を確保する等のため

に使われる 。利用者からみる と図 ３ に示すよ う な ３

D ト ーラ ス と見なすと分か りやすい 。  

 

図２ Tofuネッ ト ワークでの ３ D ト ーラ ス接続 

 

     図 ３京のノード構成と CPU 

 

京用のプログラムを書く場合に注意しなければな

らないのは 、一つのノードにある 8 つのコアの使い

方で 、それぞれ独立のプログラムを動かすと コアあ

た り ２ GB しか メモ リ が使えない 。 その上 MPI通信

用のバッ フ ァ と してシステムが メモ リ を使 う ので 、

大規模な並列計算の場合、利用者が使える メモ リ は

極端に小さ く なる 。 そこで 、 CPU内のコア間の通信

には MPI を使わず、 OpenMP あるいは 、 コンパイ ラ

によ る自動並列化を用いる こ とが推奨されている 。

こ うする と 16GB まで メモ リ が使える上、通信相手

の数が 1/8 になるので通信バッ フ ァ も少な く なる 。  

今生命科学の分野でコンピュータの話をする場合、

D.E.Shaw研究所 5) のAnton6)は避けて通れない話題だ

ろ う 。日本で開発されてきた専用計算機の

MD-GRAPE と同様、 Anton はタンパク質などの分子

動力学計算 （ MD シ ミ ュ レーシ ョ ン ） 専用に作られ

たコンピュータである 。 Anton は京に比べ、 よ り小

数の原子数での計算でも性能が発揮でき る よ う に設

計されており 、普通の規模の計算では Anton の方が

長時間 （ ミ リ 秒程度 ） の計算が可能である 。京では 、

ノード数が 8 万以上と非常に多いので 、各ノードの

計算量が十分確保でき る よ う な大規模な計算でない

と性能が発揮できない 。 このため 、細胞内を想定す

るなど原子数でよ り規模の大きな計算や、 レプ リ カ

交換法など多数のパラ メータを使って同時に計算す

る よ う な使い方が適している 。  

 

3. 京における生命科学のグラ ン ド チ ャ レンジ  

次世代スーパーコンピュータの開発プロジェ ク ト

は2006年４月、 2012年度末までの ７年間のプロジェ

ク ト と して開始し 、現在 ６年目を迎えている 。 この

プロジェ ク ト はハード ウ ェア と して京の開発のほか

に 、ナノサイエンス と ラ イ フサイエンスの二つの分

野でのグラン ドチャレンジが含まれている 。  

生命科学の分野は非常に多岐にわた り 、かつ、未

知なこ とばか りであ り 、 シ ミ ュ レーシ ョ ンや計算だ

けでいったい何が分かるのか 、 と疑問を抱かれる方

も多いこ とだろ う 。 それでも 、近年の分子生物学と

ミ ク ロな分野でのシ ミ ュ レーシ ョ ンは大きな可能性

を示している 。特に生体分子の大規模なシ ミ ュ レー

シ ョ ンや薬効の定量的な予測などには 、 スーパーコ

ンピュータの性能向上は大き く貢献でき るはずであ

る 。一方で 、生命現象の個別要素を取り上げる と膨

大な数で 、それぞれの互いの関係や全体と して調和

をど うやって と っているか 、 といった全体と しての

理解にも スーパーコンピュータは不可欠である 。以

上のこ とから 、生命科学全体の広い範囲を考え 、図

４ に示すよ う に 、解析的なアプローチ （ 分子 ・ 細

胞 ・ 臓器全身の ３ スケール ） と実験データを元にし

たアプローチ、 スケール間連結アプローチに加え 、

High Performance Computing （ 以下HPC ） によって 、

生命現象をコンピュータ上に再現する こ とで 、生命

プログラムを理解し 、予測可能なモデルを構築する

こ と を目標と している 。 これによ り 、ヘルスサイエ

ンスや先端医療等に貢献してゆ く 。  



 

 

この生命科学のグラン ドチャレンジは理化学研究

所を拠点と して 、東大や京大を始め 、 １ ３機関の協

力を得て 、 ２ ０ ０ 名ほどの研究者の協力の下に進め

ている 7) 。内部では 、分子 ・ 細胞 ・ 臓器全身のそれ

ぞれのスケールでの研究開発を担当する ３つのチー

ム と 、実験データから解析へのアプローチを担当す

るデータ解析融合チーム 、脳神経系を対象と してス

ケール間連結アルゴ リ ズムを研究開発する脳神経系

チーム 、ペタ スケールのHPC技術に対応するHPCチ

ームの全部で ６つのチームで研究開発を進めている 。  

 

 

図４  生命科学のグラン ドチャレンジの概念図 

 

3. 1 各チームの概要 

１） 分子スケール研究開発チーム  

量子化学計算 （ ＱＭ ） ・ 分子動力学計算 （ Ｍ

Ｍ ） ・ 粗視化モデル計算 （ Ｃ Ｇ ） と 、 これら

を組み合わせ、分子スケール内のスケールを

滑らかにつないで解析可能とする技術を開発、

多剤排出 ト ランスポータ と脂肪酸代謝酵素反

応の解析に応用する 。  

２） 細胞スケール研究開発チーム  

ペタフロ ップス級の計算力を活かして細胞を

１ ０ ０ 万のボクセルに区画、そこに包括的な

実験データを組み込み、肝細胞 ・ 肝小葉のシ

ミ ュ レーシ ョ ンの実現を目指す。薬剤等の作

用や副作用の予測を行 う シ ミ ュ レーシ ョ ンの

開発につなげる 。  

３） 臓器全身スケール研究開発チーム  

ペタフロ ップス級の計算量を用いて 、数時間

で実行可能な臓器全身シ ミ ュ レーシ ョ ン （ 特

に循環器系疾患とがん治療 ） の構築を目指す。

これによ り 、病態予測や治療予測等の医療支

援ツールの開発につなげる 。  

４） データ解析融合研究開発チーム  

ペタフロ ップス級の計算によって 、創薬ター

ゲッ ト 探索や個人差を考慮した医療のための

基盤情報技術の構築を目指す。 これによ り 、

ヒ ト 全遺伝子を対象と した創薬ターゲッ ト 遺

伝子探索の実現につなげる 。特に肺がんとそ

の薬に力をおく 。  

５） 脳神経系研究開発チーム  

神経細胞と局所回路のシ ミ ュ レータ 、および、

脳のシ ミ ュ レータ と して昆虫の匂い情報処理

回路モデル、ほ乳類の網膜モデルと を開発、

次世代スーパーコンピュータに適したプログ

ラム とする こ とで 、昆虫の嗅覚系情報処理で

は実時間で 、ほ乳類の視覚系情報処理は ６ ０

倍の時間で計算可能とする 。  

６） HPCチーム  

各チームで開発されている ソ フ ト ウ ェアを京

の上で可能な限り高速で動く よ う 、 ラ イブラ

リーや ミ ドルウ ェアの開発を行 う と と もに 、

各チームの技術支援を行 う 。 また 、可視化ソ

フ ト ウ ェアの開発も担当する 。  

 

3. 2 開発し ている ソ フ ト ウ ェ ア  

それぞれのチームで開発しているアプ リ ケーシ ョ

ン ・ ソ フ ト ウ ェア ３ ４本の一覧を表 １ に示す。 これ

らの開発状況を到達した開発フェーズ と して図 ５ に

示す。開発フェーズを最も単純に達成した並列数と

京でのチューニングのよ うすで表している 。 ２ ５ ６

並列までのフェーズ I 、 8192並列までのフェーズ II 、

京でのチューニングを行っているフェーズ IIIであ り 、

開発の最終目標は実効性能で京の 10% 以上となる

1PetaFLOPs を超える こ とである 。分子動力学ソ フ

ト ウ ェアの cppmd は2011年３月末の時点で実行効率

37% で既に 1.3PetaFLOPsを達成している 。 2012年３

月に全システムを使った性能テス ト を行ったが 、そ

の際、 cppmd の他、血流解析ソ フ ト ZZ-EFSI と心臓

シ ミ ュ レータ UT-HEARTで １ペタを超える性能を示

した 。その他のソ フ ト ウ ェアも順調に京でのチュー

ニングを進めており 、京の １万ノード を超える と こ

ろまで十分な速度向上を果たしている ものが増えて

きた 。  



 

 

 

図５  開発している ソ フ ト ウ ェアの開発状況 

 

表１開発ソ フ ト ウ ェアの一覧 

 

 

4.京とグラ ン ド チ ャ レンジの今後 

現在、京は試験運用中であ り 、利用はラ イフ とナ

ノのグラン ドチャレンジ 、文部科学省で定められた

戦略五分野の関係者に限られている 。一般の利用に

関しては2012年 6 月15日締め切り で募集している と

こ ろである 。大学や研究機関からの利用にと どま ら

ず、積極的に産業界からの利用も推奨されている 。

利用開始は2012年10月からの予定である 。  

この生命科学のグラン ドチャレンジは2012年度末

まで続く 。今後我々は京での性能チューニング と と

もに 、 2012年度実際に計算する問題の規模や計算時

間を見積も り 、 それぞれの問題の重要性を勘案しな

がら 、実際に計算してゆ く実行計画を練る 。 これに

よって 、 グラン ドチャレンジにふさわしい結果を出

してゆ くつも り である 。 こ こで開発する表 １ のソ フ

ト ウ ェアは全て京で利用でき る よ う に整備してゆ く

が 、可能なソ フ ト ウ ェアについてはソースコード も

公開し 、産業利用も積極的に支援してゆ く予定であ

る 。  

このグラン ドチャレンジの活動等もあ り 、 スーパ

ーコンピュータの利用分野と して 、生命科学分野の

重要性と将来性が広く認められる よ う になってきた 。

これによ り 、文部科学省の次世代スーパーコンピュ

ータ戦略委員会で検討された京の計算資源を必要と

し、かつ、社会的・学術的に大きなブレークスルー

が期待できる分野「戦略分野」の一つとして生命科

学分野が選ばれた 9) 。 また 、今年度からは京の次の

スーパーコンピュータの開発が議論される よ う にな

り 、 スーパーコンピュータ自体の開発も新たな展開

が期待されている 。今後の計算生命科学には明るい

未来が待っている 。  
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Kinectを利用した 3次元空間再構築とコンテンツ事例 

田村祐一 

甲南大学 知能情報学部 

 

利用環境:  

1) 空間共有システム 

（一拠点あたり） 

サーバ Intel Corei7-2600 メモリ 8GB 1台，クライアント Intel Core2Duo メモリ 4GB 5台 OS: Windows 7 

Microsoft Kinectセンサ 12台 

2) 自己位置推定システム 

Intel Core2Duo メモリ 3GB OS: Windows XP，Microsoft Kinect センサ 1台 

 

目的: 本研究の目的は，従来非常に高価で，使用することが難しかった画像カメラと深度カメラを持つ

Kinect センサをバーチャルリアリティ研究に役立てるためのシステムを構築することである．今回は空間

的に離れた 2つの空間を Kinect センサにより合成するシステム，および Kinectセンサを用いて自己位置を

推定するシステムを構築することを目的とした． 

 

方法: 空間共有システムは，各部屋に 6個 1組の Kinect を設置し（図 1），Kinect群により，空間全体の情

報を取得し，ネットワーク通信により，離れた部屋内の空間情報やジェスチャ情報を共有する（図 2）．自

己位置推定システムは，単一の Kinect をユーザが手に持って移動することを想定している．外部の特徴点

情報を追跡することにより，Kinect の位置を逐次推定するシステムである． 

 

結果と結論: 空間共有システムは空間全体の情報を送り続けるにはデータ量が多すぎ，スムーズに情報共

有することは現在難しい．ただ，この点については近い将来解決されるものと考えられる．また，同一の

空間にいると感じるには解像度が十分ではなく，この点についてはハードウェアの進歩を待つ，もしくは

超解像技術を用いる必要がある．自己位置推定システムの問題点は，深度センサの精度が遠くなると悪く

なるという点である（図 3）．しかし，この性質は Kinect だけでなく，すべてのセンサに当てはまるもので，

我々の研究グループにおいても，ICP アルゴリズム等を使って高精度化を目指している．  

 

 

 

図 3 三次元復元結果 

 
図 1 Kinectの配置 

 

図 2 空間共有例 



Kinectによる身体パラメータ取得を活用したウェアラブル運動計測システム 
吉永崇、有田大作 

財団法人 九州先端科学技術研究所 
 

1. はじめに 
 近年，リハビリやスポーツなどの分野では人間の
身体運動を計測・記録し，利用者や指導者へ視覚的
にフィードバックするモーションキャプチャ(以下、
MoCap)システムへの関心が高まり，各種現場で導入
されてきた．例えばスポーツ分野では，選手の骨格
の自動追跡に基づくゴルフのスイングの評価が挙げ
られる．またリハビリの分野でも主に関節角度の変
化を対象とした計測が行われ，治療効果の評価や今
後の方針の検討のための利用が注目されている． 

一般的に使用されている光学式のMoCapは，身体
に装着したマーカを複数のカメラで撮影することで
骨格を追跡しているため，マーカの隠れが生じた場
合や撮影視野外での計測が不可能であった．一方，
加速度・角速度・地磁気の計測が可能な装着型モー
ションセンサ(以下，慣性センサ)を用いた MoCapに
関する研究も行われてきた．これは，センサの傾き
を推定し，装着した身体部位の姿勢に変換する手法
であり，カメラ画像を必要としない広範囲の計測が
可能である．しかし，光学式MoCapと異なり身体の
骨格取得を行えないため，センサと装着部位の姿勢
を事前に対応付ける必要があった．また同様に，腕
や脚の長さ(以下，身体パラメータ)についても事前入
力を必要とする．そのため，簡便な初期設定手法の
実現が望まれてきた． 

そこで本研究では安価・簡便な光学式センサであ
る Kinectセンサを使用し，利用者の姿勢や身体パラ
メータを取得することで，慣性センサを用いた
MoCapを行う際の初期設定の自動化を試みた． 

 

2. システム概要 
本研究で提案する MoCap システムの概略を Fig.1 

に示す．まず，(i)身体に設置した複数の 9 軸センサ
の個々の姿勢を重力加速度・角速度・地磁気から算
出する．続いて(ii)Kinectセンサと同 SDKを使用して
取得した身体骨格を用いて慣性センサの姿勢と装着
部位の姿勢の対応付けを行い身体の姿勢に変換する．
さらに，身体パラメータを CGに反映させることで
(iii)のように利用者の姿勢を可視化した． 

 

なお，センサと身体姿勢との対応付けや身体パラ
メータの取得については利用開始時にのみ行うもの
とし、運動時には主に(i)による計測に基づいた可視
化を行う。ただし，運動の様子を実際の身体の映像
や 3次元形状と合わせて可視化を行う際には，(ii)に
て Kinectを用いたカメラ画像およびデプス画像の取
得も同時に行うこととした． 

 

3. 実験および結果  
5個の 9軸センサを胸部・両上腕・両前腕に装着し

上半身の運動の可視化を行った．Fig.2は左上腕と左
前腕に装着したセンサの向きを意図的にずらした後，
Kinect センサで取得した骨格情報を用いて補正を行
った結果である．図より，補正によって身体部位の
向きと，慣性センサの姿勢から推定した同部位の向
きが一致することが確認できた． 

続いて，Kinect で取得した身体パラメータを用い
てスティックモデルの各部位の長さの補正を行い、
さらにデプス画像から作成した 3D モデルと共に可
視化した結果を Fig.3に示す．図よりKinectで計測さ
れた身体部位の長さは実際の人体の 3次元形状と概
ね一致することが確認でき，これを使用することで
慣性センサでMoCapを行う際の身体パラメータの初
期設定を自動化できることが示唆された． 

 

4. まとめ 
 Kinectによる身体パラメータ計測機能を活用し，9

軸センサによるMoCapを行う際の初期設定の自動化
を試みた．本稿ではセンサの向きの補正およびステ
ィックモデルの身体パラメータの補正の自動化に取
り組み、動作確認実験によりその有用性を確認した．
今後は補正アルゴリズムの改良及び精度検証を重ね
ることにより，リハビリやスポーツの現場への導入
が可能なシステムの実現を目指す． 

Fig.1 System configuration of motion capture system 

(ii) Kinect Sensor

・Human Skeleton
・Color/Depth Image

(iii) Visualization
【Measurement】
・Human motion
・ Body Shape
【Feed back】
・Virtual Reality
・Augmented Reality

Orientation of
Inertial sensor

(i) Inertial Sensor

Fig.2  Calibration of orientation of inertial sensors  

 

Fig.3  Resizing stick model referring to Kinect skeleton  

 

Kinect sensorInertial sensor

calibration

miss alignment 

Resize

Kinect sensor

Inertial sensor
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KINECT™を利用したユーザ認証に関する研究  
加藤 勇也   濱本 和彦 

東海大学 情報通信学研究科情報通信学専攻 
  

1．背景	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 

KINECTTMはMicrosoft社が開発したモーション
キャプチャデバイスである。これはユーザがセン

サやコントローラなどを持つことなく、その動作

を取得・分析してユーザがアプリケーションを操

作することが可能である。一方，ユーザ認証は，

セキュリティやデジタルサイネージなどの分野

で、ますます重要となっている技術である。特に

デジタルサイネージの分野では，顔の特徴からユ

ーザの性別，年代などを識別し，適した広告を提

示する試みがなされているが，その精度に問題が

あり、人物を正しく識別できないことがある。そ

こで、画像認証や音声認識から得られる情報に加

え、KINECT™から得ることのできる「動作」と
言う情報を加えることによって、人物認識の制度

を向上できるのではないかと考えた。 
 
2.	 利用環境	 

Windows7, Kinect for Xbox, Kinect for 
Windows SDK(ベータ版), MikuMikuDance, 
MoggNUI,VMDReductionTool, VMDConverter, 
StatPlus 
 
3.	 目的	 

本研究では，デジタルサイネージ分野への応用を

目的として，KINECTを用いた歩行動作の分析に
よるユーザ認証について検討する。本研究の目的

とするところは、KINECT™による個人認証では
なく、対象者を男女というグループに分けること

である。歩行者のモーションデータを KINECT™
によって撮影し、KINECT™に搭載されている深
度センサの奥行き情報から、歩行者の判別を可能

とする。これによって新たなユーザ認証コンテン

ツの開発を目指す。 
 
4．提案手法	 	 	 

本 研 究 で は 、 フ リ ー ソ フ ト で あ る

MikuMikuDance[1]（以下 MMD）を利用した。
MMD とは 3D モデルのキャラクターにモーショ
ンを付け、ダンスなどの振り付けができるソフト

である。この MMD に MoggNUI[2]と呼ばれるソ

フトを使用することにより、KINECT™から得ら
れた実際のモーションデータをMMD上のキャラ
クターに振り当てる事が可能である。	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	  
KINECT™によって取得された歩行動作を MMD
上で表示したのち、それをMMDのモーションデ
ータとして保存する。そのモーションデータを

VMD Reduction Tool[2]及び VMDConverter[3]と

呼ばれるアプリケーションに通すことでモーシ

ョンデータ上の各ボーン情報を数値やグラフと

してグラフとして取得することが可能である。こ

れを利用することにより、複数の人物の動作を取

得・保存し、評価や比較をすることが可能となる。

[Fig.1]は実際に人物の動作を取得するための環
境として設定したものである。(Fig.1)。	 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fig.1 KINECT™を利用した動作取得 
 

モーション取得を行う際、対象人物にはモーショ

ンの録画を開始後、320cmより後方からKINECT
™に向かって歩行を行ってもらい、KINECT™から
200cm以内まで歩いてもらうこととした。これは
KINECT™を使用し撮影を行う際、全身の映像が
必要であり、人物の全身を計測できる距離が

200cmから 320cmの 120cm間だけであるためで
ある。また、歩行開始の状態を合わせるため、

320cm地点に目印を準備し、その目印に右足のつ
ま先が合わせるように歩行を行なってもらう。ま

た、動作取得の際には正確な動作を測るため、

MMD内部に存在するモーションの自動補正を停
止している。被験者にはこの動作を 10 回繰り返
してもらうこととした。評価方法としては、それ

ぞれのモーションデータから各ボーンの座標値

の変化を時間関数として表示し、フーリエ変換を

行うことで得られたパワースペクトルから男女

間の動作の違いを評価することを試みた。使用す

るボーンは事前調査により人物の歩行の際には

下半身に違いが出やすいと解ったので、膝関節の

ボーンを中心に評価していく。	 

	 

5．結果報告	 

この環境で男女それぞれ 5 人、合計 10 人の人物

の歩行動作を記録し、右膝の x 軸を中心とする回

転成分の時間変化にフーリエ変換を行い、パワー

スペクトルを求めた。このフーリエ変換には

対象者 
KINECT™ 
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MicrosoftExcel 向けに提供されている計算ソフ
ト「StatPlus」を利用している。ここから得られ
た男女のパワースペクトルを比較すると二種類

の性質が確認された(Fig.2)。Fig.2にあるように、
男性のパワースペクトルは最大値から下降し、ゼ

ロに近づいていく。しかし女性のパワースペクト

ルは最大値から下降後、一度上昇し、再び下降を

するといった性質が見られた。ここから女性のパ

ワースペクトルに現れた男性との違いが、性別を

判断する一つの要因であると思われる。ここで、

女性の歩行の特徴と言われる、内股歩き及び膝の

曲げ角度、の二点に対して再び実験を行った。膝

の曲げ角度とは、歩行の際、かかとが地面につい

た時点での膝の角度のことである(fig.3)。女性の
方が男性よりも屈曲が大きいことが知られてい

る[4]。実験環境は以前と同じものであり、実験方

法は男性に内股での歩行及び膝の曲げ角度を意

識した歩行、いわゆる女性のような歩き方の二種

類それぞれを 5 回ずつ、計 10 の歩行を行なって
もらい KINECT™でモーションデータを取得した。
二種類の歩き方のどちらかから女性のパワース

ペクトルに見られた性質が見られると予想した

が、10回全てから女性の性質を検出することはで
きなかった。そのため、パワースペクトルの違い

がどのような要因であるのか、まだわかっていな

い。今回の実験では主に右膝のｘ軸方向の回転成

分から調査を行ったが、z 軸を中心とした回転成
分では、女性ではマイナス値が出やすい傾向があ

るといった結果が得られた。 
 
	 	 ・男性の歩き方	 	 	 ・女性の歩き方 

	 	  
Fig.2 パワースペクトルの例 

 
・男性の曲げ角度	 	 	 	 	 ・女性の曲げ角度 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

Fig.3 膝の曲げ角度 

6．結論	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 

今回の研究で人物の歩行の数値的な違いから、対

象者の性別を判別することが可能であることが

わかった。またその識別の際、一台の KINECT™
に搭載されているカメラと深度センサのみで可

能であることも実証した。ここから、KINECT™
を利用して人物の識別を行うことは十分に可能

であると考える。しかしｘ軸を中心とした回転か

ら得られたパワースペクトル上の違いが、実際の

歩行動作にどのような影響を与えているのかと

いった発見には至らなかった。また、z 軸に見ら
れた特徴点については調査が進んでいないため、

そちらの調査も引き続き行なっていく。今回の動

作取得環境は服装規定などを設けず、服装や靴が

バラバラの状態であるので、それらが動作に影響

を与えている可能性がある。そのため、KINECT
™を使用する際の環境をもう一度見直し、データ

を集め直す必要があるだろう。 
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メディアアートの研究と作品 その２ 

羽太 謙一、沖田 柚芙美、河合 理恵、渡辺 佑奈、石井 拓洋 

女子美術大学芸術学部メディアアート学科 

 

Fullmoon Party: 羽太 謙一 

 Kinect を使用したインタラクティブ・アートの制作事例として、2011 年度卒業生の嶋倉真紀による卒業

制作作品《Fullmon Party》(2012)を報告する。（図１） 

 

メディアバッグ: 沖田 柚芙美、河合 理恵、渡辺 佑奈 

 ３年次の授業「メディアアート」の課題として、ウェアラブルなコンピュータボードとセンサーを用い

たトートバッグをデザイン、制作した。その中から数点の作品を紹介する。（図２、３） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Kinect を使用したサウンドアート制作: 石井 拓洋 

 Kinectを使用したサウンド・アート制作事例として、2011年度卒業生の加藤蛍（かとうほたる）による

卒業制作《騒音壁》(2012)の事例を報告する。本作品では、白色に塗装された前面に72個の小型スピーカ

ーが等間隔に配置されている。その主たる表現媒体は「音」であるが、発音は作品周囲における鑑賞者の

状況に応じて２種類が鳴らし分けられた。つまり、鑑賞者が作品周囲に存在しない場合は、待機音として

の心地よい穏やかな印象の鈴の音が発音されるが、一方、作品の前で鑑賞者による動きが見られた場合に

は、対照的に、激しい印象を持つ大音量のノイズ音が全スピーカーから発音される。この際、周囲の状況

を検知するために"Kinect"を使用した。"Kinect"を制御するのがアート分野で使用されるプログラム環境

"Max"であり、同時に音の発音と音響変化も行っている。（図４） 

図.3  メディアバッグ   図.４  作品《騒音壁》と制作者の加藤蛍 

図.1  作品《Fullmoon Party》 図.2  メディアバッグ 


