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ఆDenseݶۭؒ࣌ TrajectoriesʹΑΔδΣενϟೝࣝ

ాࢁ Ֆึ1 ٢ా 1࢙ ݟ 1 ෦ ੪2 ຬ্ ҭ3ٱ

֓ཁɿຊڀݚͰɼूஂݕग़Λ࠷ऴతͱͨ͠δΣενϟೝࣝख๏ΛఏҊ͢Δɽۙɼશ૾͔ΒδΣε
νϟΛೝࣝ͢Δख๏ͱͯ͠ɼDense Trajectoriesಛ͕͞Ε͍ͯΔ͕ɼ͍ͯࣅΔಈ͖ͷࣝผͳͲʹ՝

͕͋ͬͨɽͦ͜ͰຊڀݚͰɼମͷύʔπݕग़Λ֦ுͯ͠δΣενϟೝࣝྖҬΛઃఆ͠ɼ࣠ؒ࣌ΛҰఆͷ

ִؒͰׂ֤ͨ۠ؒ͠͝ͱʹಛΛ͢Δ͜ͱʹΑΓɼݶఆͨ͠ྖۭؒ࣌Ҭʹରͯ͠ಛيΛऔ

ಘ͠ɼDense TrajectoriesΛ༻͍ͨδΣενϟೝࣝख๏Λߴਫ਼Խͨ͠ɽධՁ࣮ݧΑΓɼݶۭؒ࣌ఆΛߦΘ

ͳ͍߹ͱൺֱͯ͠ɼࠩ͠ࢦɾ͏ͳ͖ͣͳͲͷδΣενϟೝࣝͷਫ਼͕ 20%Ҏ্্͢Δ͜ͱΛ֬ೝͨ͠ɽ

1. ͡Ίʹ

ۙɼӺ֗֯ͳͲͷެۭؒڞʹ͓͍ͯରͱͳΔਓ

ʹԠͨ͡ใΛఏ͢ڙΔٕज़͕ී͍ͯ͠ٴΔɽใఏڙΛ

ͷͷͰྸɾੑ͚ਓݸΔͨΊͷଐੑͱͯ͠ɼ͢ޚ੍

ผͳͲ͕༻͍ΒΕɼJRʹઃஔ͞Ε͍ͯΔ٬ސʹ߹Θͤͯ

ΛקΊΔࣗಈൢചػͰ࣮༻Խ͞Ε͍ͯΔɽूஂ͚

ͷͷͰݸਓͷଐੑʹՃ͑ͯɼՈɾಉ྅ͷΑ͏ͳूஂ

ͷؔੑΛਪఆ͢Δඞཁ͕͋ΓɼͦͷͨΊͷूஂݕग़ٴͼ

ͳ͍ɽͦ͜Ͱɼ͍ؔͯͬࢸʹͷਪఆٕज़࣮༻Խੑؔ

ੑΛਪఆ͢ΔͨΊʹूஂݕग़ͷߴਫ਼Խ͕ඞཁͱͳΔɽ

Ε͍ͯΔ͞ڀݚʹग़ैདྷ͔ΒΜݕஂू [1, 2]ɽ

Chamveha ΒɼาऀߦϖΞͷ૬ରతͳҐஔɾ಄ͷ͖

ͳͲΛಛྔͱͨ͠ Decision TreeΛ༻͍ͯɼूஂΛݕग़

͢Δख๏ΛఏҊ͍ͯ͠Δ [3]ɽ͔͠͠ɼಉख๏Ͱਓؒ

ग़ݕޡ͍͓ͯʹग़ݕతͰ͋ΔͨΊɼूஂࢧ͕ڹͷӨڑ

Λট͍ͯ͠·͏߹͕ଟ͘ଘ͢ࡏΔɽਤ 1ಉख๏ʹΑΔ

ग़ͷ݁ՌͰ͋Δɽਤݕஂू 1(a)ͷΑ͏ʹਓؒͷڑ͕

͍ۙ 2ͭͷूஂਖ਼͘͠ݕग़Ͱ͖ΔɽҰํɼਤ 1(b)ͷΑ

ޓग़Ͱ͖ͳ͍ɽͱ͜Ζ͕ɼݕ͕ԕ͍ूஂਖ਼͘͠ڑʹ͏

͍ʹखΛ;Γ߹͏δΣενϟʹண͢Δͱɼूஂͱݕग़Ͱ

͖ΔՄੑ͕͍ߴɽैͬͯɼଞਓͱͷΠϯλϥΫγϣϯΛ

ಛ͚ΔδΣενϟೝࣝΛ৽ͨͳಛྔͱͯ͠Ճ͑Δ͜

ͱʹΑΓɼਓؒڑʹґଘ͠ͳ͍ूஂݕग़͕࣮͢ݱΔͱ

ΒΕΔɽ͑ߟ

δΣενϟೝ༷ࣝʑͳΓ͔ޱΒߦ͕ڀݚΘΕ͍ͯ

1 ੨ֶࢁӃେֶ
Aoyama Gakuin University

2 େֶـۙ
Kinki University

3 େࡕେֶ
Osaka University

Δ [4–6]ɽͦͷதͰਓྖҬपล͔Βநग़͞ΕΔಛي

Λ༻͍Δख๏ɼͦͷਓͷδΣενϟೝࣝʹ༗ޮͳ

ใΛଟؚ͘ΉɽͦͷͨΊɼಛيΛ༻͍ΔδΣενϟ

ೝࣝख๏͜Ε·Ͱʹଟ͘ఏҊ͞Ε͍ͯΔ [6–8]ɽ͔͠

͠ɼ͜ΕΒͷख๏ಈը૾ͷશྖҬٴͼશ͔ؒ࣌Βಛ

Λ͍ͯ͠Δͷ͕ଟ͘ɼ͍ͯࣅΔಈ͖ͷࣝผͳͲʹ՝

͕͋Δɽ

ͦ͜ͰຊڀݚͰɼମͷύʔπݕग़Λ֦ுͯ͠δΣε

νϟೝࣝྖҬΛઃఆ͠ɼ࣠ؒ࣌ΛҰఆͷִؒͰׂ֤ͨ͠

۠ؒ͝ͱʹಛΛ͢Δ͜ͱʹΑΓɼݶఆۭͨؒ࣌͠

ྖҬʹରͯ͠δΣενϟΛೝࣝ͢Δख๏ΛఏҊ͢Δɽ

(a) ਖ਼͘͠ݕग़Ͱ͖Δूஂ (b) ਖ਼͘͠ݕग़Ͱ͖ͳ͍ूஂ

ਤ 1: ैདྷख๏ʹΑΔूஂݕग़ͷ݁Ռ

2. ಛيΛ༻͍ΔδΣενϟೝࣝख๏

ਓྖҬपล͔Βநग़͞ΕΔಛيʹɼਓߦಈ

ʹؔ͢Δ༗ޮͳใ͕ଟؚ͘·Ε͍ͯΔɽͦͷͨΊಛ

Λ༻͍ΔδΣενϟೝࣝख๏͜Ε·Ͱʹଟ͘ఏҊ͞ي

Ε͍ͯΔɽྫ͑ɼKLT๏ [9]Dense Trajectories [8]͔

ΒಛيΛऔಘ͢ΔδΣενϟೝࣝख๏͕͋Δɽ

2.1 KLT๏Λ༻͍ΔδΣενϟೝࣝ

ΒKLT๏ڮߴ [9]ʹΑͬͯऔಘ͞ΕΔಛي͔Β

ؒ࣌࡞͢Δ͜ͱͰಈ࡞ώετάϥϜΛͷํݩ࣍ఆݻ
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ਤ 2: ఏҊख๏ͷྲྀΕ

ʹґଘ͠ͳ͍δΣενϟࣝผΛՄʹͨ͠ɽ͜ΕʹΑΓࠞ

Λ͢͞ʯɼʮ๊༴͢ΔʯͳͲͷδΣενϟΛࢦө૾Ͱʮࡶ

ग़Մʹ͢Δख๏ΛఏҊ͍ͯ͠Δݕ [7]ɽ͔͠͠ɼಉख๏

ͰରਓͷߦಈʹճసΛؚΉ߹ɼর໌มԽʹΑΔ

ًͷมԽ͕ܹ͍͠߹ɼಛͷʹࣦഊ͢Δ͜ͱ

͕͋Δɽ

2.2 Dense TrajectoriesΛ༻͍ΔδΣενϟೝࣝ

WangΒɼDense TrajectoriesΛ༻͍ͯີͳಛͷ

Λ͍ߦɼಘΒΕͨيͱͦͷपลྖҬͷಛྔ͔Β

BoF(Bag of Features) [10] ͱ SVM(Support Vector Ma-

chine) [11]ʹΑΓɼʮखΛୟ͘ʯɼʮѲख͢ΔʯͳͲͷδΣε

νϟΛೝࣝ͢Δख๏ΛఏҊ͍ͯ͠Δ [8]ɽಉख๏Ͱɼଞ

ͷಛيΛ༻͍Δख๏ΑΓີͳಛͷ͕Ͱ͖

ΔͨΊɼඍখͳಈ͖ଊ͑Δ͜ͱ͕ՄʹͳΔɽ

2.3 ैདྷͷδΣενϟೝࣝख๏ͷ

ಛيΛ༻͍ΔैདྷͷδΣενϟೝࣝख๏ɼಈը

૾ͷશྖҬٴͼશ͔ؒ࣌ΒಛΛ͍ͯ͠Δɽ͔͠͠ɼ

δΣενϟʮา͖ͳ͕ΒࢦΛ͢͞ʯͷΑ͏ʹาߦͳͲͷ

ಈ࡞ͱಉ࣌ʹൃੜ͢ΔͨΊɼશྖҬ͔ΒಛيΛऔಘ

͢ΔͱɼͳͲͷύʔπͷي͕δΣενϟΛಛతʹද

͢ମͷύʔπͷيͷ͛ͱͳΔɽ·ͨʮखΛ;Δʯͱ

ʮࢦΛ͢͞ʯͷΑ͏ʹ͍ͯࣅΔಈ͖ΛؚΉδΣενϟ͕ଘ

ͷಛྔ͍ޓΛऔಘ͢ΔͱɼيΒ͔ؒ࣌ΔͨΊɼશ͢ࡏ

ͷʹͳΔɽ͜ΕΒͷɼଞͷδΣενϟͨ͠ࣅ͕ۙ

ͱͷޡೝࣝΛߴΊΔݪҼͱͳΔɽͦ͜ͰຊڀݚͰɼମ

ͷύʔπݕग़Λ֦ுͯ͠δΣενϟೝࣝྖҬΛઃఆ͠ɼ࣌

ؒ࣠ΛҰఆͷִؒͰׂ֤ͨ۠ؒ͠͝ͱʹಛΛ͢

Δ͜ͱʹΑΓɼݶఆͨ͠ྖۭؒ࣌Ҭʹରͯ͠ಛيͷ

औಘΛՄʹ͢Δɽ

3. ఏҊख๏

ຊڀݚͰɼମͷύʔπݕग़Λ֦ுͯ͠δΣενϟೝ

ࣝྖҬΛઃఆ͠ɼ࣠ؒ࣌ΛҰఆͷִؒͰׂ֤ͨ۠ؒ͠͝

ͱʹಛΛ͢Δ͜ͱʹΑΓɼݶఆͨ͠ྖۭؒ࣌Ҭʹ

ରͯ͠ಛيΛऔಘ͠ɼDense TrajectoriesΛ༻͍ͨ

δΣενϟೝࣝख๏ΛఏҊ͢Δ (ਤ 2)ɽ͜ΕʹΑΓɼʮࢦΛ

͢͞ʯͰ͋ΕྖҬɼʮ͏ͳͣ͘ʯͰ͋Ε಄ྖҬͷΑ

͏ʹδΣενϟ͝ͱʹඞཁͳྖҬΛݶఆͯ͠ಛͷ

Λͨ͏ߦΊɼଞͷମͷύʔπྖҬͷಈ͖ʹࠨӈ͞Εͳ͍

ಛيͷऔಘ͕ՄͱͳΔɽ·͍ͨͯࣅΔಈؚ͖͕·

Ε͍ͯΔ߹Ͱɼಈ͖ͷҧ͏Օॴʹݶఆͨ͠ಛྔநग़

͕Ͱ͖ΔΑ͏ʹؒ࣌Λׂ͢ΕɼଞͷδΣενϟͱͷޡ

ೝ͕ࣝ͛ΔɽैͬͯɼDense TrajectoriesʹΑΔδΣε

νϟೝࣝख๏ͷਫ਼ͷࠐݟ্͕·ΕΔɽ

3.1 ೝࣝ͢ΔδΣενϟͷछྨ

ೝࣝ͢ΔδΣενϟɼ2013ʹ։͞࠵Εͨ੨ֶࢁӃେ

ֶ૬ࡇݪͰࡱӨ͞Εͨ 30ఔͷө૾͔Βɼू ͬߦ͕ஂ

͍ͯΔͱஅͰ͖ΔδΣενϟͷճ͕ଟ͍ͷΛબ͢

Δɽ͜ͷ݁ՌΛɼද 1ʹࣔ͢ɽಉදΑΓɼճ͕ 2ܻҎ্

ͱͳͬͨʮࢦΛ͢͞ʯɼʮ͏ͳͣ͘ʯɼʮखΛ;Δʯͷ 3छྨ

ͱ͢Δɽ֤δΣενϟͷө૾ͷ͞ʮࢦΛ͢͞ʯ͕ʮख

Λ࢝͛ڍΊ͔ͯΒࢦΛ͢͞·Ͱͷؒʯɼʮ͏ͳͣ͘ʯ͕ʮ಄

Λ্Լʹ 2ճৼΔؒʯɼʮखΛ;Δʯ͕ʮखΛࠨӈʹ 2ճৼ

Δؒʯʹઃఆ͢Δɽ

ද 1: ΔδΣενϟͱͦͷճ͍ͯͬߦ͕ஂू

ΔδΣενϟ͍ͯͬߦ͕ஂू ݸ

Λ͢͞ࢦ 40

͏ͳͣ͘ 33

खΛ;Δ 11

ମʹ৮ΕΔ 4

खΛୟ͘ 2

खΛ͙ܨ 2

ΛΉݞ 1

ͦͷଞ 25

3.2 ྖҬઃఆ

ྖҬઃఆॲཧͰɼ֤ ը૾͔Β಄ɾମɾɾͷύʔπ

͝ͱͷδΣενϟೝࣝྖҬΛઃఆ͢Δɽ͜ͷ࣌ɼࠨӈ

Ͱڑ͕͋ΔͨΊӈͱࠨͷύʔπྖҬΛผʑʹઃఆ͠ɼ

ࠨӈͷڑ͕͍ۙͨΊ྆Ͱ 1ͭͷύʔπྖҬΛઃఆ

͢Δɽ·ͣମͷύʔπൣғΛݕग़͢ΔͨΊɼRothrockΒ

ͷ and-orάϥϑจ๏ϞσϧͱഎܠׂϞσϧΛ༻͍ͨύʔ
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πݕग़ख๏Λ༻͢Δ [12]ɽಉख๏ʹΑΔύʔπݕग़ͷ݁

ՌΛਤ 3ʹࣔ͢ɽ͜ΕΑΓɼ಄ɾମɾͷݕग़͍ߴ

͕ɼͷݕग़͍͜ͱɼ·֤ͨύʔπͷݕग़ൣғ͕࣮

Λଊ͑ΔʹेͳྖيͳΓɼ͘ڱͷύʔπൣғΑΓࡍ

Ҭͱ͑ݴͳ͍͜ͱ͕͔Δɽͦ͜ͰຊڀݚͰɼ಄ɾ

ମɾʹਤ 4(a)ͷΑ͏ʹύʔπݕग़͔ΒಘΒΕͨൣғʹ

֎͢ΔۣܗΛ 30%֦ுͨ͠ྖҬΛઃఆ͢Δɽ྆ʹਤ

4(b)ͷΑ͏ʹ಄ͱͷύʔπͷݕग़ൣғʹ֎͢ΔۣܗΛ

30%֦ுͨ͠ྖҬΛઃఆ͢Δɽ͜ͷ֦ுنɼύʔπൣ

ғΛ 10%͔Β 60%ͷؒͰ 5%֦ͣͭுͨ͠δΣενϟೝࣝ

ྖҬΛઃఆ͠ɼDense TrajectoriesΛ༻͍ͯδΣενϟΛ

ೝࣝͨ͠ͱ͖ͷશମͷਖ਼ղΛൺֱͯ͠બͨ͠ɽ͜ͷͱ

͖ͷਖ਼ղͷ݁ՌΛਤ 5ʹࣔ͢ɽಉදΑΓɼਖ਼ղ͕࠷

ͳͬͨ͘ߴ 30%Λ֦ுنͱ͢Δɽ

(a) ޭྫ (b) ࣦഊྫ

ਤ 3: ύʔπݕग़ͷ݁Ռ

(a) ಄ɾମɾ (b) ӈɾࠨ

ਤ 4: ྖҬઃఆ
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ਤ 5: ֦ுنʹΑΔδΣενϟਖ਼ղ

3.3 ׂ࣠ؒ࣌

ׂॲཧͰɼਤ࣠ؒ࣌ 6 ͷΑ͏ʹ࣠ؒ࣌ΛҰఆͷϑ

ϨʔϜִؒͰׂ͢ΔɽඞཁͱͳΔׂରδΣε

νϟʹΑͬͯมΘΔ͕ɼຊڀݚͰɼ͍ͯࣅΔಈ͖͕ଟ͘

ؚ·ΕΔʮखΛ;ΔʯͱʮࢦΛ͢͞ʯδΣενϟʹ͓͍ͯ

ಈ͖ͷҧ͏Օॴʹݶఆͨ͠ಛྔΛநग़Ͱ͖ΔׂΛߟ

͑Δɽ2ͭͷδΣενϟΛൺֱͨ͠ͱ͖ɼಈ͖ʹ࠷ҧ͍

ͷ͋ΔՕॴʮࢦΛ͢͞ʯͷಈ࡞தʹ͏ߦʮΛͨ͛ڍ·

·੩͍ͯ͠ࢭΔಈ͖ʯͰ͋Δɽ20ਓͷඃ͕ऀݧʮࢦΛ͞

͢ʯಈ࡞ʹ͔͔Δؒ࣌Λܭଌͨ͠ɽܭଌͨ݁͠ՌΛਤ 7ʹ

ࣔ͢ɽਤதͷਫ৭͕ࣔ͢ͷʮΛ͛ڍΔ·Ͱͷؒ࣌ʯͰ

͋Γɼԫ৭͕ࣔ͢ͷʮΛͨ͛ڍ··੩͍ͯ͠ࢭΔؒ࣌ʯ

Ͱ͋Δɽ·ͨਫ৭ͱԫ৭Λ߹ΘΔͱʮࢦΛ͢͞ʯಈ࡞શମ

ʹ͔͔Δؒ࣌ͱͳΔɽ͔͜͜Βɼ੩ؒ࣌ࢭશମʹରͯ͠࠷

ऴׂՕॴͷ੩ؒ࣌ࢭͷΊΔׂ߹͕େ͖͘ɼ͔ͭ࠷ऴ

ׂՕॴશମʹରͯ͠࠷ऴׂՕॴͷ੩ؒ࣌ࢭͷΊΔׂ߹

͕େ͖͘ͳΔׂ͕ɼʮΛͨ͛ڍ··੩͍ͯ͠ࢭΔಈ

͖ʯʹݶఆͨ͠ಛྔΛநग़Ͱ͖Δɽ͜ͷ 2ͭͷׂ߹Λ

ׂ͝ͱʹ݁ͨ͠ࢉܭՌΛਤ 8ʹࣔ͢ɽಉදΑΓɼ3ׂ

·ͨ 4 ׂ͕ద͍ͯ͠Δɽ͜ͷ 2 ͭͷׂʹΑͬͯ

ׂ͠ɼDense࣠ؒ࣌ TrajectoriesΛ༻͍ͯδΣενϟೝ

ࣝͨ͠ͱ͖ͷશମͷਖ਼ղΛൺֱͨ݁͠Ռɼ3ׂͷͱ͖

70.0%ɼ4ׂͷͱ͖ 71.6%ͱͳͬͨɽͦ͜ͰຊڀݚͰ

ׂΛ 4ׂͱ͢Δɽ

ਤ 6: ׂॲཧ࣠ؒ࣌
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ਤ 7: ʮࢦΛ͢͞ʯͷಈ࡞Γସ͑ؒ࣌
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ਤ 8: ׂ֤ͷ੩ؒ࣌ࢭશମʹରͯ͠ͷ࠷ऴׂͷ੩ࢭ

ͷΊؒ࣌ࢭऴׂͷ੩࠷ऴׂશମʹରͯ͠ͷ࠷ͱؒ࣌

Δׂ߹

3.4 ಛݕग़ɾ

ಛݕग़ɾॲཧͰɼۭؒ࣌Ͱݶఆ͞ΕͨྖҬ

ʹରͯ͠ Dense TrajectoriesΛ༻͍ͯಛΛ͢Δɽ

Dense Trajectoriesɼଟஈ֊εέʔϦϯάॲཧ͞Εͨը

૾ͷ֤εέʔϧʹ͓͍ͯɼDense SamplingΛ༻͍ͯಛ

Λݕग़͠ɼFarneback Optical Flow [13]Λ༻͍ͨϑϩʔ

நग़ͱɼMedian FilteringΛ༻͍ͨϑϩʔͷରԠ͚͔Β

ಛΛ͢Δɽ

Dense TrajectoriesΛ༻͍ͨಛͷ݁ՌΛਤ 9ʹ

ࣔ͢ɽਤதͷ৭ͷݕग़ͨ͠ಛɼ৭ͷઢಛ

Λͨ͠يΛද͍ͯ͠Δɽ

(a) Λ͢͞ࢦ (b) खΛ;Δ

ਤ 9: Dense TrajectoriesΛ༻͍ͨಛ݁Ռ

3.5 ಛྔநग़

ಛྔநग़ॲཧͰɼDense Trajectories ΑΓಘΒΕ

ɼHOG(Histogramsيσʔλ͔Βɼيͨ of Oriented

Gradients) [14]ɼHOF(Histograms of Optical Flow) [15]ɼ

MBH(Motion Boundary Histograms) [16]Λಛྔͱͯ͠

நग़͢Δɽಛྔநग़ํ๏Λਤ 10 ʹࣔ͢ɽಉਤʹ͓͍

ͯɼ͍ઢ͞ΕͨಈઢΛද͍ͯ͠Δɽ͜ͷಈઢۙ

32×32ϐΫηϧͷपลྖҬ͔Β ಛྔيͷݩ࣍30 (ಈઢ

ͷܗঢ়)Λऔಘ͢Δɽ·ͨɼہॴಛྔͰ͋ΔHOGɼHOFɼ

MBHਤ 10ͷΑ͏ʹɼ2(xํ)×2(yํ)×3(tํ)ͷ

ྖҬ͔Βऔಘͨ͠ಛྔΛ࿈݁͢Δ͜ͱͰͦΕͧΕΛநग़

͍ͯ͠Δɽ͜ΕΑΓɼ96ݩ࣍ (2× 2× 3× 8)ͷ HOGɼ108

ݩ࣍ (2 × 2 × 3 × 9)ͷ HOFɼxํඍͷMBHxɼy ํ

ඍͷMBHyΛ߹Θͤͨ 192(2× 2× 3× 8× ͷݩ࣍(2

MBHΛಛྔͱͯ͠هड़͢Δɽͦͯ͠ɼ1يʹ͖ͭ͜

ΕΒͷಛྔΛશͯΈ߹Θͤͨ ࡞ͷಛྔΛݩ࣍426

͢Δɽ͜ͷಛྔ·ͣɼମͷ֤ύʔπΛׂ࣠ؒ࣌͠

ͨՕॴ͔Βநग़͢Δɽͦͯ͠ɼશׂՕॴͷಛྔΛ 1ͭ

ʹ·ͱΊɼ࠷ऴతʹ֤ύʔπͷδΣενϟೝࣝྖҬͷಛ

ྔΛ࡞͢Δɽ

HOG HOF MBH

 

3232

2

32 3

2

ਤ 10: ಛྔநग़ͷํ๏

3.6 ಈࣝ࡞ผ

ಈࣝ࡞ผॲཧͰɼಘΒΕͨಛྔΛجʹ BoFͱ SVM

ʹΑΓδΣενϟΛࣝผ͢Δɽ͜ͷͱ ʮ͖ࢦΛ͢͞ʯͱʮख

Λ;ΔʯྖҬɼʮ͏ͳͣ͘ʯ಄ྖҬ͕δΣενϟೝࣝ

ʹඞཁͱͳΔɽֶश࣌ಛྔநग़ॲཧʹΑͬͯநग़ͨ͠

಄ྖҬͱྖҬͷಛྔΛ 1ͭʹ·ͱΊɼBoFʹΑΓϕΫ

τϧԽ͢Δ͜ͱͰɼ֤δΣενϟΛࣝผ͢Δ SVMࣝผث

Λੜ͢Δɽ·ͨධՁ࣌ɼֶश࣌ͱಉ༷ɼ಄ྖҬͱྖ

ҬͷಛྔΛ 1ͭʹ·ͱΊɼBoFʹΑΓϕΫτϧԽ͢Δ͜

ͱͰɼSVMࣝผثʹΑΓͦͷδΣενϟΛࣝผ͢Δɽ·

ͨɼWangΒʹ฿ͬͯ BoFͷΫϥελ k 4,000ʹઃఆ

͢Δɽ

4. ݧ࣮

ຊख๏ͷ༗ޮੑΛධՁ͢ΔͨΊɼैདྷख๏ (WangΒͷ

ख๏ [8])ͱఏҊख๏ɼैདྷख๏ʹྖҬઃఆॲཧΛՃ͑ͨख

๏ɼׂ࣠ؒ࣌ॲཧΛՃ͑ͨख๏ͷ 4ͭͷਫ਼Λൺֱͨ͠ɽ

4.1 ݅ݧ࣮

ֶशͱධՁʹ༻͍Δσʔλɼਤ 13ͷΑ͏ͳެۭؒڞ

ʹઃஔ͞Ε͍ͯΔΧϝϥΛఆͨ֯͠ɾڑ͔Β 1ਓʹ

͖ͭ 3 छྨδΣενϟΛࡱӨͨ͠ө૾Λ༻͍Δɽө૾ͷ

Өʹࡱ GoPROࣾͷ HERO3+Λ༻͠ɼղ૾ Full

HD(1920× 1080)ʹઃఆͨ͠ɽ֤δΣενϟʹֶ͖ͭश༻

σʔλʹԆ 80ਓɼධՁ༻σʔλʹԆ 20ਓͷಈ͖ͷ

ใΛ༻ͨ͠ɽֶश༻σʔλਤ 11ͷΑ͏ʹࡱӨͨ͠ө

૾ΛδΣενϟ͕͑ݟΔ࠷খͷൣғͰΓऔͬͨྖҬΛ༻

͍ɼධՁ༻σʔλਤ 12ͷΑ͏ʹ࣮ڥʹΑΓ͚ۙͮΔ

ͨΊɼө૾ͷશҬΛ༻͍Δ͜ͱʹͨ͠ɽ
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ਤ 11: ֶश༻σʔλ

ਤ 12: ධՁ༻σʔλ

ਤ 13: ࢠӨͷ༷ࡱ

4.2 Ռ݁ݧ࣮

ՌΛද݁ݧ࣮ 2ʹࣔ͢ɽैདྷख๏ʹྖҬઃఆॲཧΛՃ͑

Δ͜ͱʹΑΓʮ͏ͳͣ͘ʯͷਖ਼ղ͕େ্͖ͨ͘͜͠ͱɼ

ׂॲཧΛՃ͑Δ͜ͱʹΑΓશδΣενϟͷਖ਼ղ࣠ؒ࣌

͍ߴͱ͔ΒɼશମͰఏҊख๏ैདྷख๏ΑΓ্͕ͨ͜͠

ਖ਼ղΛಘͨɽ·ͨɼʮखΛ;Δʯͷਖ਼ղఏҊख๏ΑΓ

ैདྷख๏ʹׂ࣠ؒ࣌ॲཧΛՃ͑ͨํ͕͘ߴͳͬͨɽ

ද 2: ֤δΣενϟͷਖ਼ղ

ಈߦ ैདྷ ྖҬઃఆͷΈ ׂͷΈ࣠ؒ࣌ ఏҊ

Λ͢͞ࢦ 45.0 50.0 70.0 80.0

͏ͳͣ͘ 50.0 85.0 65.0 90.0

खΛ;Δ 65.0 55.0 80.0 70.0

શମ 53.3 63.3 73.3 81.6

ਖ਼ղ (%)

4.3 ߟ

ʮ͏ͳͣ͘ʯଞͷδΣενϟͱൺֱ͢Δͱಈ͖͕໌Β

͔ʹҧ͏ͨΊɼδΣενϟਖ਼ղ͕͘ߴͳΔͱ͑ߟΒΕΔɽ

͔͠͠ɼैདྷख๏Ͱ಄Ҏ֎ͷମͷύʔπʹಈ͖͕͋Δ

߹ɼଞͷδΣενϟͱޡೝࣝ͞ΕΔ͜ͱ͕ଟ͔ͬͨɽఏ

Ҋख๏ͰྖҬઃఆॲཧΛՃ͑Δ͜ͱʹΑΓݶఆͨ͠ྖҬ

͔Βيͷऔಘ͕ՄͱͳΓɼਖ਼ղ্͕ͨ͠ɽ·ͨ࣌

ׂؒ࣠ॲཧΛՃ͑Δ͜ͱʹΑΓಈ͖ͷҧ͍Λݕग़Ͱ͖ͨ

ͨΊɼશδΣενϟͷਖ਼ղ্͕ͨ͠ɽಛʹʮࢦΛ͢͞ʯ

ͱʮखΛ;Δʯɼਤ 14ͷԫ৭ͷԁͰғ·ΕͨՕॴ͔Β

͔ΔΑ͏ʹɼيͷ͍ͯࣅΔಈؚ͖͕·ΕΔͨΊɼैདྷख

๏Ͱޡʹ͍ޓೝࣝ͢Δ͜ͱ͕ଟ͔ͬͨɽఏҊख๏Ͱ࣌

ׂؒ࣠ॲཧʹΑΓɼ࠷ऴׂՕॴʹਤ 15ͷΑ͏ͳಛ

ɽ͞Βʹʮख্ͨ͠ΕͨͨΊɼਖ਼ղ͕ݱͷҧ͍͕ي

Λ;Δʯ಄ͱ͕ॏͳ͍ͬͯΔ߹ɼਤ 16(a)ͷΑ͏ʹ

ͷύʔπݕग़͚ͩͰͳ͘಄ͷύʔπݕग़ࣦഊ͢Δ߹

͕ଘ͢ࡏΔɽ͜ΕʹΑΓਤ 16(b)ͷΑ͏ʹྖҬઃఆ͕͏·

͘Ͱ͖ͣɼଞͷδΣενϟͱޡೝࣝ͞Εͯ͠·ͬͨɽैͬ

ͯఏҊख๏ΑΓैདྷख๏ʹׂ࣠ؒ࣌ॲཧΛՃ͑ͨํ͕

ͳͬͨɽ͜ͷղܾ๏ɼମͷύʔπͷॏͳΓʹର͘ߴ

ԠͰ͖Δύʔπݕग़ख๏ΛߟҊ͢Δ͜ͱ͕͛ڍΒΕΔɽ

(a) Λ͢͞ࢦ (b) खΛ;Δ

ਤ 14: ྫ࡞Δಈ͍ͯࣅͷي
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(a) Λ͢͞ࢦ (b) खΛ;Δ

ਤ 15: ͷҧ͍يऴׂՕॴʹ͓͍ͯͷಛ࠷

(a) ύʔπݕग़ࣦഊྫ (b) ࣦഊྫ͔ΒྖҬઃఆ

ਤ 16: ྖҬઃఆͷࣦഊྫ

5. ͓ΘΓʹ

ຊڀݚͰɼମͷύʔπݕग़Λ֦ுͯ͠δΣενϟೝ

ࣝྖҬΛઃఆ͠ɼ࣠ؒ࣌ΛҰఆͷִؒͰׂ֤ͨ۠ؒ͠͝

ͱʹಛΛ͢Δ͜ͱʹΑΓɼݶఆͨ͠ྖۭؒ࣌Ҭʹ

ରͯ͠ಛيΛऔಘ͠ɼDense TrajectoriesΛ༻͍ͨ

δΣενϟೝࣝख๏ΛఏҊͨ͠ɽධՁ࣮ݧΑΓɼۭؒ࣌Λ

Λ͢͞ʯɼʮ͏ͳͣ͘ʯɼࢦఆΛ͠ͳ͍߹ͱൺֱͯ͠ɼʮݶ

ʮखΛ;ΔʯͷδΣενϟೝࣝਫ਼͕ 20%Ҏ্্ͨ͠ɽ

ͷ՝ͱͯ͠ɼମͷύʔπͷॏͳΓʹରԠͰ͖ޙࠓ

Δύʔπݕग़ख๏ͷߟҊ͕͛ڍΒΕΔɽ·ͨɼকདྷͷڀݚ

ͱͯ͠ɼΑΓ࣮ڥʹ͚ۙͮͨδΣενϟೝࣝɼఏҊ͠

ͨδΣενϟೝࣝΛ৽͍͠ಛྔͱͯ͠ΈࠐΜͩूஂݕ

ग़ख๏ͳͲ͕͑ߟΒΕΔɽ͔͠͠ɼूஂݕग़Λ͢ΔͨΊʹ

ɼຊڀݚσʔλͷଞʹͲ͜ʹ͔ͯͬδΣενϟΛͯ͠

͍Δ͔ͷΑ͏ͳδΣενϟͷ͖ใͳͲͷ༩͕ඞཁͱ

ͳΔɽ

ँࣙ ຊڀݚͷҰ෦ɼՊֶٕज़ৼߏػڵ (JST)ͷઓུ

తڀݚਪਐۀࣄ (CREST)ʮา༰ҙਤߦಈϞσϧʹج

͍ͮͨਓߦಈղੳͱ৺Λࣸ͢ใڥͷߏஙʯͷࢧԉʹ

ΑͬͯߦΘΕͨɽ
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