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1111．．．．背景背景背景背景    

広告の価値を調べるために現在さまざまな調査方法

がなされている．電車では広告ごとの注目率を調べてい

る．これは調査員による面接調査によって調べられてい

る．さらに広告以外にも選挙の街頭演説ではどこで演説

すれば一番効果があるか，商品を陳列する場合どこに置

けば売り上げが上がるかなど注目されることを重要とす

る場面が多い．しかし，従来の集計・調査のやり方は，

街頭でアンケートをとるなど人件費や手間がかかる問題

があった．また集計するには多くの時間を要するためリ

アルタイムには把握しづらいという問題があった． 

2222．．．．提案提案提案提案    

  人間は自分を見ているか見ていないかを相手の視線に

よって判断することができる．本研究では，これをコン

ピュータに行わせることを考えた．そしてビデオカメラ

で多人数の目を撮影し，人の視線から商品や広告，人物

の視聴率：「どれだけ見られているか」を自動的に調査

するシステムを提案する． 

2222.1.1.1.1    眼球運動測定方法眼球運動測定方法眼球運動測定方法眼球運動測定方法        

眼球運動を計測する技術が発達しており，さまざまな

手法が提案されてきた．ビデオカメラで視線を計測する

方法では，特殊な装置を使わず，またカメラとコンピュ

ータのみを使用し，身体に負担を与えずに測定できる利

点がある．そこで本研究ではビデオカメラを使い目領域

の抽出をする手法を使用した．抽出方法としては，画像

処理のプログラムを用いてカラー情報を2値化すること

により肌と眼球の部分を分けた．さらに水平・垂直方向

視線計測を目の重心位置と黒目の中心点の位置の差を用

いて測定した． 

3333....    予備予備予備予備実験実験実験実験    

  本研究では，人に見られているかどうかを判別するた

めに虹彩（黒目）の位置から推定した．これは実際に人

間が相手の視線方向を判別する方法と同じである．した

がって，第一段階として人間がどのくらい人に見られて

いるかどうかの判別を，人間が精度よく行うことができ

るかどうかを実験により検証した． 
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3333.1.1.1.1    実験方法実験方法実験方法実験方法    

図１のボードの中心にカメラを置き，360°上に

45°おきに8点，それを5 [cm] 間隔で中心から4点 

設けた計32点を注視点とした．図2に示すように，

カメラから人の目の距離までは1メートルであり，被

験者には正対してカメラ方向を見つめさせた．実験方

法は被験者に各注視点（32 点）とカメラレンズを計

10回注視させ，どこを見るかは被験者の自由とした．

撮影後，録画した映像を大スクリーンに表示させ，観

測者2名に被験者が10回のうち何回目にカメラを注

視したかを目視で判断させ，解答させた．（サンプル

数960：3 [名]×32 [point] ×10 [回]） 

3.23.23.23.2    ....実験結果実験結果実験結果実験結果・・・・考察考察考察考察    

表1はそれぞれの距離別の角度，正答率を表してい

る．全体の正答率は87.6%と高い結果が得られた．ま

た，角度θが約8°以上であれば90%の確率で見られ

ているかどうかを判別すること可能であることがわ

かった．この結果を目標値として，コンピュータによ

る画像認識を行う必要があることがわかった．  
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図1.注視点ボード（32ポイント）図2.実験概要図 

 

表1．各距離における平均認識率 

           

 

 

 

 

 

  

    

４４４４．．．．システムシステムシステムシステム概要概要概要概要・・・・実装実装実装実装    

    システム概要として自分を見ているか見ていない

かをビデオカメラで撮影した相手の視線によって判

断することをコンピュータに行わせるシステムを作

成した．また，実装方法は，実験に用いたボードとカ

メラをコンピュータに接続し，VC++により作成した

画像処理プログラムを用いて視線方向を特定し，カメ

ラを見ているか見ていないかの判断をした． 

距 離

(cm） 

角 度

θ 

正答率(%) 

5 2.86 69.6 

10 5.71 85.5 

15 8.53 96.6 

20 11.31 98.8 

全体の正答率 

87.6％ 
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4.14.14.14.1    システムシステムシステムシステムのののの流流流流れれれれ    

注視判定のための画像処理を説明する．取得した顔画

像から目領域を抽出し，次に黒目を抽出する．目尻から

目頭までの中心点と黒目の中心点との距離を求め判定を

行う． 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 図3．システムのフローチャート 

①①①① 原原原原画像画像画像画像    

 ハイビジョンカメラで 1440×1080 ピクセルの顔画

像を取得する． 

②②②②    グレースケールグレースケールグレースケールグレースケール化処理化処理化処理化処理    

 雑音除去，二値化処理を容易に行うために，取り込ん

だ画像をグレースケール化する． 

 ③③③③ 雑音除去雑音除去雑音除去雑音除去    

実際に取り込んだ画像には「ごま塩ノイズ」のような

ランダムなノイズが加わっている．ここでメディアンフ

ィルタを用いて，近傍画素の中央値(3×3の 9画素中の

大きい方から5番目)で置き換える．（図4.参照） 

 
図4．モノクロ化して雑音除去した画像 

④④④④    二値化処理二値化処理二値化処理二値化処理    

  モノクロ画像から，濃度値として0か１しか持たない

二値画像に変換する．目領域を抽出できるように二値化

の閾値を決定した．  

⑤⑤⑤⑤    ラベリングラベリングラベリングラベリング処理処理処理処理    

  二値画像において，連結している個々の図形を「連結

図形」と呼ぶ．図５では連結図形が２２個あったことが

確認できる．  

⑥⑥⑥⑥    特徴特徴特徴特徴パラメータパラメータパラメータパラメータのののの検出検出検出検出    

    連結図形の特徴を求めた(図５参照)．ラベリングした

２２個のオブジェクトごとに面積，周囲長，円形度，

重心位置を求めた． 

⑦⑦⑦⑦    目目目目領域領域領域領域のののの抽出抽出抽出抽出    

 目は横方向に隣り合って一対で存在するので，隣り

合う領域の相対位置関係，面積をもとにして，画像の

左下から右上に向かって順次調べていき，目としての

一対の領域を抽出する．今回は図 6のように片目領域

のみを抽出し，注視判定を行うことにした．  
 

 
図５．それぞれの物体の特徴 

    

    

図6．ラベリングした画像から目領域の抽出 

    

⑧⑧⑧⑧    注視注視注視注視のののの判定判定判定判定    

図９のように⑥で求めた目領域の重心点と黒目の中心点

の距離を計算し，注視判定を行う．  

 

            

図９. 黒目の中心と重心位置 

 

5555....    今後今後今後今後のののの予定予定予定予定    

システムの評価実験を行い，目視による注視判定との

比較を行う予定である．また，複数人を対象としたとき

の注視判定も行う予定である． 
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