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＜概要＞
人と共生するシステムには，直感的に理解できるインタフェー

スが必要である．人の生活に身近なジェスチャを取り入れるこ
とによって，訓練やマニュアルを必要としないインタフェースを
実現する．

従来のジェスチャ認識は動作のみに着目しており、動作の多
義性について認識することができず，１動作＝１コマンドであっ
た．

日常生活での利用を視野に入れ，カメラを用いた画像処理に
よって，センサを身に付けない自由度の高いジェスチャ認識を
開発した．

動作の認識に加え、環境情報（対象物・位置など）を考慮す
ることによって，ロボットはユーザの動作の意図を理解し，場に
あったサービスを提供する．ユーザは単純な動作によって様々
なサービスを受けることが可能になる．

「指差し」という一つの動作であっても，指差し対象が床面で
あればその位置まで移動し，移動可能な物であれば運搬する，
といったように，対象物を考慮したサービス提供を行う．

人の動き＋環境情報（着目対象、場所、人の動き＋環境情報（着目対象、場所、etcetc））
↓↓
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