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1. はじめに
現在人間の行動の認識が盛んに行われており，ロボッ

ト [1,2]やスマートフォン [3]によるセンシング，Internet
of Thingsの構築 [4]によって実現している．中でもセン
サを用いた家庭内行動の認識が盛んに行われている [5]．
家庭内行動を認識することは，独居高齢者の見守りや電
力需給の状況の安定につながる．上記の問題は見守りを
実現する安価なセンサがあれば解決できる．また行動の
認識はエネルギーの有効利用にも役立つ．一方で，家庭
内の行動を把握するためにセンサを設置することには，
プライバシの観点から使用者が難色を示すことが多い．
そのため，プライバシを保護しつつ，低コストで，家

庭内行動を測定する必要がある．本研究では，プライバ
シーを保護しつつ家庭内行動を測定するセンサとして，
輝度分布センサを用いる [6]．輝度分布センサは，動き
の特徴を１次元の輝度分布値として出力するので，その
意味は肉眼では理解できない．さらに，輝度分布センサ
は市販のWebカメラのレンズを交換するだけできわめ
て安価に実現できる．また，実環境に近い実験環境で認
識精度を検証することで，実用化に耐えうることを証明
する．生活空間における家庭内行動の視覚化の精度を評
価するために，男女 10人に対して実験を行った．その
結果，手法は「掃除機がけ」，「調理関連」，「余暇」に関
して，実施者・実施時期共に高い精度で識別した．

2. 家庭内行動の視覚化の関連研究
独居高齢者を見守るために，高齢者の異変を定義する

ために長期調査を実施したり [7]，ユビキタスセンサを用
いて家庭内行動の視覚化を実現する手法がある [8–11]．
独居高齢者の生理的に必要な行動である睡眠，食事，ト
イレ，入浴を認識し，普段の生活行動から逸脱した異常
状態を検出する [8]．しかしこの手法は，個々の行動の複
数の特徴を，そのそれぞれを認識するのに適したセンサ
を用いているために，実装コストが大きい．また認識で
きる特性に汎化性がなく，行動は 4種類しか認識できな
い．そのうえ実施者がわからない．この手法では一世帯
内の家族の構成員を区別してさまざまな行動を認識する
ことは困難である．また加速度センサ，ビデオカメラ，マ
イクロフォンを用いて高齢者を監視する手法がある [9]．
さらにエネルギーをマネージメントし，安全で快適な

生活を支援する統合プラットフォームやスマートホーム
での生活を想定し，それを利用して高齢者を監視する手
法がある [10, 11]．これらの手法は画像という第三者が
わかる情報で監視するため，高齢者が嫌がる恐れがある．
電力需給を安定させるために，スマートホームを想定

して家庭内行動の視覚化を実現する手法がある [12–15]．
一般家庭が，システムが提示するスケジュールに沿って
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生活することで電力消費調整が実際になされる．ただ
し一般家庭に協力してもらう必要があるため，システム
は普段の生活から逸脱しないようなスケジュールを提示
すべきである [16]．中村らは，家庭内行動の視覚化を，
GPS・スマートタップ・レーザ測域スキャナから得られ
る情報を統合して実現する手法を提案している [12]．し
かし，これらを統合しても誰が行動を実施したのかまで
は把握することができない．さらにレーザ測域スキャナ
は高価であるにもかかわらず複数設置する必要があるた
め，システムの実用性は低い．一般に複数人で構成され
る家族が多いため，誰が行動したのかがわからなければ
居住者全員が十分に許容可能な生活スケジュールを提示
することができない．たとえば，家事全般を担当する人
が決まっている家庭を考える．誰が家事をしていたかわ
からなければ，システムは家事に慣れていない人に実施
させてしまうスケジュールを提示する恐れがある．
家庭内の行動を識別するために，各家電機器の電力

消費量を把握できるスマートメータを用いる手法があ
る [13,14]．また家庭内の行動を識別するために，各器具
に，その器具のエネルギー消費量がわかるシステムを構
築する手法もある [15]．これらの手法は電力を使用しな
い行動を識別できないため，十分な手法とはいえない．

3. 家庭内行動とその実施者の識別
3.1 手法の概要
誰が，いつ，どのような行動をとったのかを認識する

場合，家庭内でのさまざまな行動とその実施者を単独の
センサで識別しなければ，安価に実現できない．またプ
ライバシを守らなければならない．本研究では，輝度分
布を取得するセンサでさまざまな家庭内行動を認識する
ことを安価に実現する．このセンサは原画像を復元でき
ない輝度分布を計測するので，プライバシを保護できる．
本研究で提案する手法は，家庭内で獲得された輝度分

布の背景差分と，さらにその位置差分，時間差分を計算
する．これらを局所特徴として捉え，Bag of Features
法に基づき，ある瞬間に輝度分布センサが取得した輝度
分布を示すデータを，局所特徴の種類の数だけの次元を
もった空間内のベクトルとして表現する．すべての輝度
分布データのベクトルをクラスタリングし，各クラスタ
の重心を求める．この重心のベクトルが，すべての輝度
分布データの特徴を共通して表現する基準となる．特定
の輝度分布データ内の各セルについて，重心がもっとも
近いクラスタを検索し，そのクラスタに投票することで，
クラスタを横軸とするヒストグラムができる．ある個人
が特定の家庭内行動をとったときに取得された輝度分布
データ特徴は，このヒストグラムの形で表現される．個
人ごと，行動ごとに異なる特徴があると考えられるので，
同一人物が同一の行動をとったときヒストグラムの形は
似たものになると考えられる．提案手法はヒストグラム
の形から行動とその実施者を区別する識別器を構成する．
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手法を日常生活へ適用することを想定したとき，行動す
る時期は実施者の裁量に左右されることが懸念される．
そこで輝度分布データの時系列を一定期間ごとに逐次取
得し，各期間においてヒストグラムを識別器に入力する
ことで，誰がいつどのような行動をしたかを認識する．

図 1: 家庭内行動の視覚化手法の概要

図 1は任意の期間における家庭内行動とその実施者の
識別手法の概要を示す．輝度分布センサは，その視野内
の輝きをセルごとに縦方向に総和し，セルの数だけ要素
が 1次元に並んだ輝度分布データを出力する．まず，輝
度分布センサを家庭内に設置し，人や物体が存在しない，
背景となる状況での輝度分布データを取得する．次に輝
度分布センサを用いて，特定の人が各家庭内行動を実施
しているときの輝度分布データの時系列を取得する．背
景差分は，人や物体が存在したときの輝度分布から存在
しなかったときの輝度分布を差し引いたものである．背
景とは，異なる物体，人体が輝度分布センサに映し出さ
れたさいに変動する値である．本手法では，背景差分値
から物体の顕在度，形，動きを示す 3つの局所要素を考
慮する．顕在度を示す局所要素は，物体と背景の光の反
射による輝度の差である．これは背景差分そのものであ
る．形を示す局所要素は，物体の輪郭が影響する，光の
反射による輝度の変化量である．つまり，背景差分値の
位置差分値である．動きを示す局所要素は，物体の移動
が影響する，光の反射による輝度の変化量である．つま
り，背景差分値の時間差分値である．
手法は，取得された，すべての輝度分布データの時系

列に含まれる各セルを，3つの局所要素を軸とする 3次
元空間にプロットする．3次元空間の軸は，背景差分値，
位置差分値，時間差分値である．手法は，3次元空間内
にプロットされたすべての点をクラスタリングする．得
られたすべてのクラスタの重心は，分析対象となる輝度
分布データの時系列中に現れるセルの分類の代表値であ
り，任意の輝度分布データの特徴を識別する上での基準
となる特徴パターンを表す．ここで，各クラスタを代表
する重心も，背景差分値，空間差分値，時間差分値を 3
軸とするベクトルで表現されることに注意されたい．例
えば，あるクラスタの重心の座標がそれぞれ，背景差分

値が 0，空間差分値が 0，時間差分値が 10だとすると，
このクラスタは動きを示す特徴パターンであることが示
唆される．手法は，輝度分布データ内の 3次元ベクトル
が属するクラスタを，重心ベクトルとの距離が最小であ
るクラスタに決定する．特定の人がある行動を実施した
ときに取得された輝度分布データの時系列を考えよう．
それぞれのクラスタについて，時系列内の 3次元ベクト
ルが属する数を表すヒストグラムを生成する．このヒス
トグラムの形が実施者の家庭内行動の特徴を示す．
提案手法は，輝度分布センサの視野の中のどの部分で

特徴ある行動が起こったかも考慮する．そのため，提案
手法は，輝度分布センサから得られた，ある瞬間の輝度
値をもつセルの並びを 2分割，3分割し，未分割の並びと
同様に，これらからもヒストグラムを生成する．手法は，
多様なヒストグラムについて，その形をRandom Forest
で学習し，識別器を作成する．この作成した識別器に，
新たに取得された輝度分布データの時系列から生成され
たヒストグラムを入力することで，取得された輝度分布
データの期間におけるユーザの行動を識別できる．

3.2 輝度分布センサ

図 2: 輝度分布センサ

輝度分布は，被写体が撮影された映像の各部の明るさ
が空間的にどのように分布しているかを示す．各セルは
輝度を示す値を持ち，その値はwebカメラの縦方向のす
べてのピクセルの輝度の平均に相当する．輝度分布セン
サ [6]とは，ロッドレンズで集光して得られる 1次元の
輝度値を CMOS製のライン・センサで取得するセンサ
である．輝度分布センサが取得する情報を図 2に示す．
webカメラの横のピクセル数を n，ある時刻 tにおける
セルの並びの p番目の輝度値を B(t, p)とすると，輝度
分布は Bt = B(t, 0), B(t, 1),…, B(t, n)で表現される．
上記の情報を出力する輝度分布センサは，家庭内行動

の視覚化において優位性を 3つもつ．1点目は，カメラ
のように，部屋を把握するのに十分な視野角をもち，さ
まざまな行動を輝度分布から把握できることである．ま
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た，行動ごとに異なる輝度分布の特徴をソフトウェアで
認識することにより，多様な行動を区別できる．このた
め，設置数が少なく行動識別の汎用性が高い．2点目は，
プライバシが保護できる点である．光学的に輝度が加算
されているので，ライン・センサで得る 1次元の輝度値
から映像を復元することが不可能である．3点目は，安
価である点である．安価である webカメラのレンズを
ロットレンズに入れ替え，webカメラの CMOSセンサ
を活用することで，安価な輝度分布センサを製作できる．
3.3 背景差分

図 3: 背景差分

背景差分の計算法を，図 3に示す．背景差分は，物体
が存在するときの 1 次元の輝度分布 I と物体が存在し
ないときの 1次元の輝度分布 B の差分である．この背
景差分は，物体を抽出した 1次元の分布Dをあらわす．
行動の認識をするにあたって，部屋の壁紙などの背景に
よって影響されてはならない．しかし 1 次元の輝度分
布データには，行動する物体と背景が混在している．一
方，D は背景の影響を除去した 1 次元の輝度分布であ
るため，行動をより適切に認識することができる．背景
差分は 1 次元の輝度値と同様に 1 列のセルで表現され
る．ある時刻 tにおけるセルの集合の p番目の背景差分
値を D(t, p)としたとき，ある時刻 tにおける背景差分
はDt = D(t, 0), D(t, 1),…, D(t, n)で表現される．
3.4 局所要素を考慮した特徴パターンの抽出
局所要素を考慮した特徴パターンの抽出法を図 4に示

す．tフレーム目での p番目のセルにおける背景差分値
を D(t, p)とする．手法はすべての時点の全セルにおい
て 3つの局所要素 e1(t, p), e2(t, p), e3(t, p)を抽出する．1
つ目の要素 e1(t, p)は次式で示される背景差分値である．

e1(t, p) = D(t, p) (1)

これは背景を排除し物体のみを考慮しており，顕在度を
表す要素である．2つ目の要素 e2(t, p)は，両隣のセル
の背景差分値の差，すなわち背景差分値の位置差分であ
る．算出式を以下に示す．

e2(t, p) = D(t, p)−D(t, p− 1). (2)

この要素は明るさを位置的に把握し物体の影を捉えてい
るため形を表す．3つ目の要素 e3(t, p)は，前後のフレー

図 4: 局所要素を考慮した特徴パターンの抽出

ムの輝度分布における同じ位置のセルの背景差分値の差，
すなわち背景差分値の時間差分であり，次式で示される．

e3(t, p) = D(t, p)−D(t− 1, p) (3)

これは明るさを時間的に把握するため，物体の動きを捉
えており，動きを表す要素である．
これらの局所要素からなるベクトルをクラスタリング

し，得られたクラスタの重心ベクトルが，特徴パターン
となる．特徴パターンは，さまざまな行動において人と
物体がどのような動きをするかを示す．たとえば掃除の
実施したとき，多くのセルが腕の激しい動きを示す特徴
パターンに似る．手法は k-meansによって 3次元空間に
プロットした時系列全体のセルをクラスタリングする．

3.5 部位ごとのヒストグラム構築

図 5: 家庭内行動の特徴を示すヒストグラムの導出方法

家庭内行動の特徴を示すヒストグラムの導出方法を，
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図 5に示す．掃除機がけのような行動において，実施者
は自身の決めた経路に沿って進むが，実施者によって経
路が異なる．一方実施者の経路の決め方は，机の右側を
進むなどという定性的なものであり，曖昧である．その
ため手法はどの位置で特徴パターンを発現したかを把
握する必要がある．手法は，ある一定時間における各フ
レームを 1分割，2分割，3分割し，分割結果を合わせ
て 1次元の輝度分布の部位の時系列データを 6つ得る．
全フレームの 1次元の輝度分布の各セルと各クラスタの
クラスタ中心のユークリッド距離を比較し，最ももっと
も近い距離のクラスタに，そのセルが属するとする．こ
れにより，たとえば机の右側を進む輝度分布データから
得られた 6つの時系列データから得られたヒストグラム
のそれぞれは，特徴パターンが発現した位置を含めて輝
度分布データの特徴を把握したものである．これらは，
個人ごと，行動ごとの家庭内行動の特徴を示している．

3.6 時系列での認識

図 6: 輝度データの時系列の分割

いつ行動を実施したかを認識するためには，輝度デー
タの時系列を分割し，分割された輝度データそれぞれに
おいて行動を認識することが必要である．行動を認識す
るとき，対象となる輝度データに別の行動の情報が混在
しないことが望ましい．しかし日常生活において，居住
者の行動する時期はその人の裁量によって決定されるた
め，行動が切り替わる境目を認識するのは困難である．
そのため，認識対象となる輝度データに，別の行動の情
報が混在することは十分起こりえる．そこで手法は，図
6のように，行動が切り替わる境目に関係なく，一定期
間ごとに逐次的に行動を認識する．ある期間で実施して
いた行動は，その期間の中でもっとも長い間実施してい
た行動であるとして扱うことで，行動が切り替わる境目
を認識する必要がなくなる．手法は，一定期間ごとに逐
次的に輝度データの時系列からヒストグラムを生成し，
Random Forestに基づく識別器に入力することで，ユー
ザの行動と，その実施時期を認識する．

4. 生活空間における実験
4.1 実験概要
本実験は，本手法を用いて生活空間における家庭内行

動を識別ができたかを検証する．被験者に実生活におけ
るいくつかの行動を行わせ実施してもらい，手法は誰が
どの行動をいつ実施したかを検出する．

図 7: 実験場所の見取り図と被験者の実施する行動

生活空間に即した実験環境で，誰が，いつ，どのよう
な行動をしたかを識別する実験を実施し，その識別精度
を検証した．被験者数は 20代の男女 10名を被験者とす
る．被験者は，生活空間における輝度分布センサの範囲
内でひとりずつ実験を行う．実験場所であるフローリン
グのキッチン周りの見取り図と，被験者に実施してもら
う行動を，図 7に示す．輝度分布センサは，フローリン
グのキッチン周りを映すように 4ヶ所設置する．対象と
なる行動は家庭内において頻出する行動が望ましい．行
動は，「掃除機がけ」，「台拭き」，「調理関連」，「手洗うが
い」，「余暇」の 5つと誰もいなかったことを示す「無人」
である．「掃除機がけ」は，輝度分布センサの範囲内のフ
ローリングを掃除機でかける行動である．テーブルや椅
子を移動させ，これらの下を掃除機でかけることも想定
される．「台拭き」は，調理台に置かれた布巾を流し台で
湿らせ，テーブルの上を布巾で拭く行動である．テーブ
ルの上においてあるものを移動させ，これらの下を布巾
で拭くことも想定される．「調理関連」は，冷蔵庫の中に
ある卵を取り出し，攪拌し，フライパンで熱した後，そ
の卵を皿に盛り付け，調理器具を洗う行動である．使用
する調理器具は，ボール，菜箸，フライパンであり，使
用する材料は，卵，サラダ油である．「手洗うがい」は，
流し台にて洗剤を手につけて洗い，水で流す行動と，水
でうがいをする行動である．この行動は流し台の前で鉛
直方向に独特な家庭内行動の特徴が現れるため，センサ
Bを通常の設置向きから 90◦回転させて横向きに配置す
る．「余暇」は，特に遂行する行動を決めず，輝度分布セ
ンサの範囲内視野角内で自由に過ごす行動である．「余
暇」は，特にユーザの裁量で行動の内容が大きく変化す
ることが特徴である．「無人」は，輝度分布センサの範
囲内に誰もいなかったことを示す状態である．「無人」の
状態で獲得された輝度分布データは，誤検知率を調べる
ために用いる．被験者は「掃除機がけ」，「調理」，「手洗
うがい」，「台拭き」の 4つの行動を 10分以内に完遂し，
余った時間を「余暇」として過ごす．これらの行動は細
かく指示しない．また行動する時間も行動順序も指示し
ない．したがって，上記の行動はユーザの裁量で変化す
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る．このユーザの裁量で変化する行動を識別できるか評
価する．10分経過した後，被験者は 1分，輝度分布セン
サの範囲外で休憩する．この 1分間の休憩を「無人」の
状態として扱う．各被験者はこれを 5回繰り返す．

4.2 評価方法
本実験は誰が行動していたかと，どの行動が実施され

たかの 2点を評価した．目的変数を作成するにあたり，
各被験者の行動をビデオで撮影した．このビデオ映像を
20秒ごとに分割する．そして，その 20秒間で被験者が
もっとも長く実施していた行動を，その期間における被
験者の行動としてラベリングする．また例外的に，「無
人」は誰が被験者であっても得られる輝度値に差異がな
いため，誰が実施したかのラベルは付与しない．4つの
輝度分布センサから取得した 1次元の輝度分布データを
20秒ごとに分割した．この時間で分割した 4つの 1次元
輝度分布データに対して提案手法を適用し，家庭内行動
の特徴を表すヒストグラム群を取得する．本実験では，
k-means法におけるクラスタ数を 25とした．このヒス
トグラム群を説明変数，その期間のラベルを目的変数と
して識別器に学習させる．この識別器の評価にはクロス
バリデーションを用いる．すなわち，背景差分の時系列
データにおける，ある 20秒から取得したヒストグラム
群をテストデータとし，それ以外のヒストグラム群をト
レーニングデータとする．誰が行動していたかを識別す
る能力は，20秒間において特定の人が行動していた事象
に対して，提案手法がどれだけ検出できたかの再現率，
提案手法が検出した事象のうちどれだけが正解だったか
の適合率，これらの F値によって評価する．同様にどの
行動をしていたかを識別する能力は，20秒間において実
施されていた行動に対して，提案手法がどれだけ検出で
きたかの再現率，提案手法が検出した事象のうちどれだ
けが正解なものであったかの適合率，それらから導出さ
れる F値によって評価する．

4.3 実験結果
表 1: 行動の識別結果

適合率 再現率 F値
無人 0.7815 0.9334 0.8507

掃除機がけ 0.7433 0.7585 0.7508
台拭き 0.6053 0.2674 0.3710
調理関連 0.8539 0.9434 0.8965
手洗うがい 0.8552 0.3551 0.4606
余暇 0.8058 0.7089 0.7542

行動の識別結果を表 1に示す．識別精度が高かった行
動は，「無人」，「掃除機がけ」，「調理関連」，「余暇」であ
る．それに対して識別精度が低かった行動は，「台拭き」，
「手洗うがい」である．
人の識別結果を表 2に示す．それぞれ人の識別精度は，

多少の差があるもののおおむね高かった．以上から手法
は実験環境下において，「掃除機がけ」，「調理関連」，「余暇」
の実施者・実施時期を認識することができるといえる．
時期によって影響する識別能力を評価するために，6

種類ある行動を，識別精度が高い行動群であるHigh Ac-
curacyと識別精度が低い行動群である Low Accuracyに
分類する．表 1に関する結果から，High Accuracyに分
類される行動は，掃除機がけ，調理関連，余暇，無人で

表 2: 人の識別結果

適合率 再現率 F値
被験者 A 0.7703 0.7651 0.7677
被験者 B 0.8239 0.8014 0.8125
被験者 C 0.7806 0.7909 0.7857
被験者 D 0.8766 0.8385 0.8571
被験者 E 0.8940 0.9000 0.8970
被験者 F 0.7852 0.7800 0.7826
被験者 G 0.8523 0.7888 0.8194
被験者 H 0.7580 0.7628 0.7604
被験者 I 0.7264 0.5580 0.6311
被験者 J 0.7927 0.7927 0.7927

図 8: 各被験者においてパターンごとにみる誤識別の割合

あり，Low Accuracyに分類される行動は，台拭き，手
洗いうがいであるとする．行動が切り替わる区間や識別
精度が悪い行動を直近の区間に実施している区間におい
て，たとえ識別精度の良い行動の認識であっても精度が
より低くなることが考えられる．そのため，得られた誰
がどの行動をしていたかの識別結果の中でも，特に識別
を誤った 20秒間をもとに，時期によって識別能力が変化
するかを考察する．時期を誤識別する場合として以下の
3パターンを考える．1つ目のパターンは，識別精度が
良い行動を 3区間のすべてで実施し，かつそれら同士は
行動が異なるパターンである．2つ目のパターンは，行
動が同一である識別精度が良い行動を 3区間のすべてで
実施していたパターンである．3つ目のパターンは，識
別精度が悪い行動を 3区間のいずれかで実施していたパ
ターンである．各区間を分類したうえで，各パターンの
中に識別を誤った 20秒間がどれだけ含まれているかを
評価する．これにより，どの時期に頻繁に識別を誤るの
かを探る．
1つ目のパターンは図 8において「対象と前後の区間

が全てHigh Accuracyでかつ行動切り替え時」として分
類している．2つ目のパターンは図 8において「対象と
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前後の区間が全て High Accuracyである」として分類
している．3つ目のパターンは，図 8において「対象や
前後の区間に Low Accuracyがある」として分類してい
る．1・3パターン目は，行動が切り替わる前後の区間で
あり，1・2パターン目は，3区間すべてにおいて識別精
度が悪い行動が含まれていない．各区間を分類したうえ
で，被験者ごとに，各パターンの中に識別を誤った 20秒
間が含まれている割合を図 8に示している．その結果，
全員に共通して，割合が多い順に，「対象や前後の区間に
Low Accuracyがある」，「対象と前後の区間が全てHigh
Accuracyでかつ行動切り替え時」，「対象と前後の区間
が全て High Accuracyである」となった．

5. 考察
「台拭き」，「手洗うがい」を実施している期間は，ほ
かの行動と比べて短かった．加えて，背景差分をするさ
いに手が体の前で動かされたため，手の動きが抽出でき
なかった．その結果，識別精度が低かったと考えられる．
「余暇」は，実験において満喫する余裕がなく，被験
者のそれぞれの動きが 1パターンになった．その結果，
具体的に行動を指定しなかったにも関わらず識別精度が
高かったと考えられる．
識別精度の高い行動における実施時期の認識に関して

は，全員共通して，行動と行動との境目および識別精度
が低い行動を実施した時期の前後で，認識精度の低下が
みられた．どれだけの期間にわたって行動を実施してい
たか認識する場合，行動を行っている最中に誤識別する
よりも，行動が切り替わるときに誤識別するほうが，悪
影響が少ない．よって識別精度が高い行動に限定した場
合，実施時期の認識能力は，その行動や実施者の高い識
別能力以上に期待できる．

6. おわりに
本論文は，一般家庭内で誰がどのような行動をいつ実

施したかを識別する手法を提案した．本手法は，原画像
が復元不可能で，安価に実装できる輝度分布センサから
の輝度分布データを用いることにより，プライバシーを
守りながら，低コストでさまざまな行動を認識する．一
定期間ごとに逐次行動を認識することで，ユーザの実施
する時期の裁量に左右されることなく実施する時期を認
識することができる．
実験において，手法は「掃除機がけ」，「調理関連」，

「余暇」の実施者・実施時期を共に高い精度で識別でき
た．本手法は独居高齢者の見守りや電力需給状況の安定
などに貢献できる．
今後は，認識対象の行動の種類を増やし本手法のさら

なる有用性を検証する．
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