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屋内シーン変遷の対話的検索における
検索の成否に基づく誤認識の発見と変遷系列の自動訂正
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あらまし 自動画像認識によりシーン変化や物体の種類を誤りなく認識することは困難である．時系列にわたって
シーン変遷を認識する場合においては，あるシーンの認識を誤るとそれ以降のシーンの認識も連鎖的に誤る可能性が
ある．誤認識を解消するためにユーザと対話的にやり取りを行う研究があるが，従来法では各認識の訂正を個別に行
うため，訂正が複数必要な場合は効率が悪い．そこで，本論文ではシーン検索時のユーザとの対話をきっかけにして
システムのシーンの誤認識を発見・訂正し，さらに訂正されたシーンの認識結果に依存した別シーンの検証，必要が
あれば訂正を行う手法を提案する．提案手法では，一度の訂正により複数の認識結果を訂正することができ，効率よ
くシステムのシーンの誤認識を解消することができる．最後に，提案手法を実装し，実験を行った．
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Abstract It is difficult to recognize scenes and objects perfectly by an automatic manner of current image un-
derstanding techniques. In recognition of scene transition, one false scene recognition may cause other faults. We
propose a method to be aware of the existence of the false scene recognition from user’s suggestions via an in-
teractive inquiry system. Furthermore, the system not only corrects the false recognition but also verifies other
scene recognitions related to the corrected scene and corrects them if needed. Experiments on the system with the
proposed method have shown that the system can find and correct false scene recognitions.
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1. は じ め に

近年，犯罪数の増加と共に監視カメラや映像レコー
ダといった，セキュリティ用映像装置の需要が高まり急
速に普及してきている．米国では DARPA(Defence Ad-
vanced Research Projects Agency) の下，複数のカメラ
が協調して動作するビデオ監視システムの研究プロジェ
クト VSAM(Video Surveil-lance and Monitoring) が行
われている [1]．これらの屋外の監視映像を対象とするシ
ステムでは，天候等による環境変動の影響を受けずに侵
入物体を検出することが重要となる．
一方，室内環境を監視するシステムは，多数の人物の

出入りなどで観測する画像が複雑になり移動物体の抽出
は困難になってくる．加えて画像から人間の行動を理解

する研究も盛んに行われ，室内の物体を操作したり椅子
に座ったりしたことを検知するインテリジェントルーム
の研究や [2]，どこに何があるのか，誰が物体を「持ち込
んだ/持ち去った」のかを認識・管理するシステムの研究
開発が行われている [3]．身に着けた画像センサの情報か
ら，ユーザ自身の作業内容や物体の置き忘れなどを記憶・
報告してくれるシステムの研究もある [4]．日常的な生活
を考えると，これらの研究のように人が置き忘れた物体
や，紛失した物体の捜査・検索を手助けする環境は有用
である．また，部屋内のユーザの動作を認識することに
よって家電機器を操作するジェスチャインターフェース
が研究されている [5]．その他にも，WWW(World Wide
Web)を用いて，ユーザがブラウザから見たいシーンの
表示・検索ができるシステム [6]もある．



そこで，本研究では，監視映像下から物体の「持ち込
み／持ち去り」イベントを自動的に検知・整理しておき，
ユーザが探しているシーンを対話的に検索できるシステ
ムの開発を行う．ユーザがシステムと対話的に検索を行
うシステムは開発されているが [7], [8]，これらのシステ
ムは誤りのない完全な情報を対象とする．一方，本シス
テムは自動画像認識によるシーン解析結果を対象とする
ため，誤ったデータを含む，必要なデータが存在しない
など，不完全なものとなる可能性がある．さらに，シス
テムが誤認識を一つ起こすと他の認識にも影響を与えて
しまうため，自動認識の誤りを発見・訂正し，それに関
連した誤認識も訂正できる機能が必要である．画像認識
の誤りを解消するために，ユーザと対話的にやり取りを
行う研究があるが [9]- [12]，これらの研究では，各認識の
訂正を個別に行うため，訂正が複数必要な場合は効率が
悪い．そこで，本論文ではシーン検索時のユーザとの対
話をきっかけにしてシステムのシーンの誤認識を発見・
訂正し，さらに訂正されたシーンの認識結果に依存した
別シーンの検証，必要があれば訂正を行う手法を提案す
る．提案手法では，ユーザは自分の知りたいシーンを探
索するために必要な対話を行うだけで、その対話内容か
らシステム側が自ら誤認識を発見して正しい解釈を見つ
け訂正する。また時空間的に関連する複数の認識結果を
検証・修正することができ，効率よく自動シーン認識の
誤りを解消することができる．

2. システムの概要

図 1 システムの概念図

図 1にシステムの概念図を示す．システムは，『イベン
ト検知部』，『イベント解釈部』，『ユーザインタフェース
部』の 3つから構成される．
イベント検知部は，天井に設置されたネットワークカ

メラからの入力画像を処理するための計算機によって
構成される．常時，部屋の中の映像の処理を行い，映像
中に人を検知すると”Human-DB”にそのシーンを保存
する．さらに，人間の動作に注目していて，人が何か
物を「持ち込んだ/持ち去った」シーンを自動的に検知
し”Event-DB”に保存する．
イベント解釈部は，イベント検知部で”Event-DB”に

保存されたシーンに「いつ？ どこで？ だれが？ 何をし
たか? 」を索引付けし，その情報をデータベースで管理

する．イベント解釈部では，「持ち込み／持ち去り」イベ
ントを判別するために検知された画像の処理が必要だが，
イベント検知部と並列に処理させることにより，イベン
ト検知部がイベント解釈部の処理を待つことなく入力画
像を取得できる．
ユーザインタフェース部は，マイクとスピーカ，計算
機及びネットワークカメラから構成される．イベント
検知部と同一のネットワークカメラから画像を取得し，
ユーザが現場で物体やかつて物体があった場所を指差し
ながら発話できるよう，ジェスチャ認識と音声発話の処
理を行う．ユーザから問い合わせがあれば，保存されて
いる画像データを検索し，物体を持ち込んだ・持ち去っ
た人物の映っているシーンをユーザに提示する．また，
ユーザーとの対話によって”Event-DB”に誤認識された
イベントがあったと判明した際には，”Human-DB”に保
存されているイベントデータを用いて再解釈を行なう．
なお音声対話は，音声認識エンジン Julius/Julian [18]を
用いた対話システム [13]を拡張し実装した．

3. 屋内シーン変遷の認識

ユーザが探しているシーンをシステムが提示するた
めにシーン変遷を認識する方法について述べる．まず，
シーン変化を自動的に検知する手法について述べ，検知
したシーンがどのようなシーン (「持ち込み／持ち去り」
イベント) なのかを解釈する手法について述べる．

3. 1 イベント検知部

イベント検知部で行う屋内シーン変化の自動検知には，
文献 [14]の手法を用いる．まず，急激な照明変化にロバ
ストな手法 [15]で背景を推定し，入力画像との差分をと
り，前景領域を検出する．次に，前景領域から影を取り
除き [16]，人の持つ特徴 (大きさ，肌色，髪色)を用いて
人を検出する．人を検知したシーンは”Human-DB”に保
存する．人領域以外の領域を物体候補領域とし，ある一
定区間同じ場所に観測された候補領域を物体領域とする．
物体領域が見つかれば，そのフレームから過去にある 10
フレームまでイベント発生区間とし，その区間の画像列
をまとめて”Event-DB”に保存する．図 2に物体検知の
様子を示す．図 2における、黄色矩形，青色矩形，赤色
矩形は，それぞれ人領域，物体領域候補，物体領域であ
る．図 2-(a)は人が物体を置いた時の画像である．この
フレームでは人と物体が離れていないので物が置かれた
か検知できない．図 2-(b)と (c)では物体候補領域が観測
された．この時点ではまだ連続観測されたフレーム数が
一定値に達していないので，物体領域候補として観測を
続ける．図 2-(d) のフレームにおいて一定フレーム，物
体候補領域を観測したので，この時点で初めて当該候補
領域が物体領域として検知される．一定フレーム数連続
して観測された物体領域候補を物体領域とすることで，
一瞬物体の前を横切る人がいても安定して検知すること



(a)frame 230 (b)frame 240

(c)frame 265 (d)frame 280

図 2 物体検知の様子

ができる．検知されたシーン変化がどのようなシーンで
あったかについては，イベント解釈部で判定され，情報
を付与する．

3. 2 イベント解釈部

イベント検知部で検知したシーン変化が，「物を持ち込
んだ」／「物を持ち去った」のいずれのイベントなのか
解釈を行なっているイベント解釈部について述べる．
3. 2. 1 シーン変化の事前予測によるイベントの解釈
文献 [14]では，物体が持ち込まれる時と持ち去られる

時に検知される物体領域はほぼ同じ形状であるという特
徴を用いて，時系列に物体領域をマッチングさせること
によりイベントの解釈を行う．さらに，画面上での物体
の重なりや配置をレイヤ構造で表現することにより，持
ち込まれた各物体が持ち去られる時に検知される物体領
域の形状を予想している．また，持ち込む前の背景画像
のテクスチャを覚えておくことにより，持ち去られた後
に見える背景画像のテクスチャとの比較を行い，持ち去
られた物体の後ろに一部隠れていた物体領域を見つけ対
処する． 図 3は，(a)，(b)，(c)の順にイベントが発生

図 3 シーン変化の事前予測によるイベント解釈例

し，イベント解釈を行っている例である．ただし，黄色
矩形，青色矩形はそれぞれ，人領域，物体領域である．
まず，(a)というイベントが起こった時，物体は１つなの
で予想される持ち去り時の形状は，(d)のように (a)そ
のものである．次に，先ほどの (a)が隠されるような状
態で (b)が置かれる．(b)の形状と，保存されている (d)

の形状のマッチングを行なうと一致しないので，新たな
持ち込み物体としてレイヤを追加し，その時の持ち去ら
れる時の形状は (e)のようになる．(b)で検知された形
状はレイヤ上一番上にあるので，持ち去り時の形状は持
ち込まれた時と同じである．(a)の物体領域は，(b)の前
に発生したことでレイヤ構造上，下のレイヤとなり (e)
の右側のように形状が更新される．そのため，下の物が
抜き取られるような動作の (c)のようなイベントが発生
しても，システムの予想が (e)なので，右側とマッチし
て (a)が持ち去られたと解釈することができる．その後，
持ち去られた (a) の物体レイヤを削除して (b) の物体形
状のみがシステムの保持しているシーン記述による次回
イベント時の変化予測となる．
3. 2. 2 イベント前後の物体と人の位置関係を考慮した

イベント解釈の補強
シーン変化の事前予測によるイベント解釈では，物
体のみに注目してイベント解釈を行っているが，物体の
「持ち込み／持ち去り」は人によって起こされるので，人
の情報も使うことによってイベント誤検知を訂正したり，
物体情報だけでは誤解釈してしまうようなシーンに対し
ても解釈を改善することができる可能性がある．そこで，
事前予測によるイベント解釈に，人の情報を用いたイベ
ント解釈を追加することにより補強を行う．
事前予測による解釈が持ち込みと判定された場合，検
知フレームから過去に遡って物体を追跡し，人と物体が
連結していると判定されたのならば持ち込みと判断する．
ここで，物体の追跡は CamShift [17]を用いて行う．ま
た，ラベリング処理を用いて人領域と物体領域が連結し
ているか判定をする．図 4-(a)では，704フレームで物
体を検知し持ち込みと解釈されたので，過去に遡って物
体追跡を行った例である．676 フレームで物体領域と人
領域は連結しており，持ち込みと判定できる．また，持
ち去りと判定された場合，検知した物体領域の差分が出
る直前のフレームから現在方向に向かって物体を追跡し，
人と物体が連結すれば持ち去りと判断する．図 4-(b)で
は，142 フレームで物体の変化を検知し、それが持ち去
りと解釈されたので，物体の変化の差分を検知する前の
124フレームから現在方向へ物体追跡させた例である．
142フレームで物体と人が連結しており，持ち去りと判
定できる．
また，この解釈法を追加することにより，図 5のよう
なシーン変化の誤検知にも対応できる．図 5-(a)は，人
影を物体と誤検知した例だが，694フレームから過去に
遡って物体追跡を行っても人と連結することはないので，
誤検知であることを認識できる．図 5-(b)は，照明変化
による変化を物体と誤検知した例であるが，物体を検知
した 1203フレーム前後に人は存在しないので，誤検知
であることを認識できる．

3. 3 イベント検知・解釈の性能評価

イベントの自動検知・解釈の性能評価を検証するため



図 4 各イベント時の物体追跡結果例

図 5 シーン変化の誤検知例

に行った実験結果を示す．実験は約 5時間，32GB(画像
数 23万枚)のデータを使用して行い，人が頻繁に訪れる
流し場や自然光の影響を受けやすい窓付近の休憩スペー
スなど複数の場所で行った．自動検知の性能評価には，
正解検知率 (検知されるべき物体が検知された割合)，誤
検知率 (誤検知数／総検知数)を用いて行う．表 1に，イ
ベント検知結果を示す．

表 1 イベント検知実験結果
正解検知率 93%

誤検知率 23%

未検知となった要因は，机と物体の色が似ているため
に前景領域抽出時に差分が出ない，物体が影と判定され
る，物体が小さいことが挙げられる．誤検知は，人の一
部や影を物体と検知した．影の対処として，追跡を用い
る処理を追加したが，人が通り過ぎることにより追跡対
象が人に張り付いたシーンは検知された．次に，イベン
ト検知実験の正解検知シーンを用いて，イベント解釈を
行ったところ，正解解釈率は 87%となった．

4. シーン検索時の対話を用いた誤認識の発見
と変遷系列の自動訂正

物体領域をある程度忠実に検知することが出来れば
高い精度で解釈することができる．しかし，依然未検出
シーンや誤解釈シーンも存在し，ユーザがこのような誤
認識したシーンを検索した場合，システムは正しく希望

シーンを提示することができない．そこで，シーン検索
時のユーザとの対話を用いて，誤認識シーンを発見・訂
正し，さらに訂正されたシーンの認識結果に依存した別
シーンの訂正も行う．

4. 1 音声と指差しジェスチャを用いたシーン検索

図 6に対話を用いたシーン検索の概念図を示す．ユー

図 6 対話を用いたシーン検索

ザは指差しと音声発話によりシステムに問い合わせる．
ユーザが問い合わせると，システムは指差す場所付近で
起こったイベントシーンを探し，検索結果の候補とする．
さらに，音声認識により得られる情報（イベントの種類
や時間情報）を用いて，検索結果を絞り，最有力の検索
結果をユーザに提示し，その結果が正しいか確認する．
もし，ユーザから検索結果が間違っていると指摘されれ
ば，ユーザが希望するシーンが見つかるまで他の検索結
果を提示し，確認を続ける．

4. 2 シーン検索時の成否に基づく誤認識の発見

ユーザが希望するシーンが見つかるまで検索候補を提
示し続けたとしても，該当シーンが見つからない場合が
ある．人の認識能力がシステムよりも高いことを考える
と，ユーザが提示シーンを見誤るよりもシステムがシー
ンの誤認識を起こしたと考えて，ユーザとの対話を利用
してシーンを再検索する方が得策である．そこで，シー
ン検索に失敗した場合，システムは誤認識を起こしたこ
とを発見し，システムが持つデータから候補となりそう
なシーンを提示し，ユーザからの回答により誤認識シー
ンを特定する．

4. 3 誤認識シーンの対話的特定

システムが起こす誤認識は，未検知と誤解釈の 2つに
分類される．システムが誤認識を発見した時点では，ど
ちらの誤認識が起きたのかは判断できないので，両者の
場合を仮定して誤認識シーンの検索を行い，ユーザに確
認を取ることにより誤認識シーンと種類を決定する．
4. 3. 1 未検出シーンの特定
誤認識シーンが未検知だった場合，”Event-DB”内には
該当するシーンがないので，”Human-DB”から該当シー
ンを検索する．
まず，システムが誤認識を起こしたことを発見する



と”Human-DB”の最新のデータから順（過去方向）に検
索をバックグラウンドで開始しておく．それと同時に，
ユーザから時間情報を教えてもらい，その時間付近の
データから現在の方向へ検索する．この時，

• 放置物検索の場合はまだ物体が置かれていなかっ
たと分かっているできるだけ直近の時刻

• 紛失物検索の場合はすでに物体が置かれていたと
わかっているできるだけ過去の時刻
を，それぞれ尋ねる．検索を並列でさせることにより，
シーン候補の検知の高速化を図る．
シーン候補の検知には，3. 1節で述べたシーン変化検

知処理を再度同条件で行っても検知できないので、以下
の条件で検知を行う．

• 前景領域抽出時の背景差分の閾値を低くする
• 影判定を行わない
• 物体の大きさ定義範囲を広くする (より面積の小

さい，大きい前景領域を物体と認識)
また，画像全体に対して処理するのではなく，ユーザが
指差した領域付近のみを処理させることにより，短時間
で処理することができる．
条件を緩めてシーン変化検知を行うので，既に検知

され”Event-DB”に入っているシーンも再び検知される．
そういったシーンは検索している未検知シーンではない
ので，候補から除外する．候補が見つかればそのシーン
を動画で提示し，ユーザに確認を取る．希望シーンで
あれば，システムは見逃していた未検知シーンを発見
し，”Event-DB”に追加する．もし希望シーンでない場
合は，提示シーンに意中の物体が映っているかを尋ね，
シーン検索すべき範囲を絞る．
4. 3. 2 誤解釈シーンの特定
誤認識シーンが誤解釈したシーンだった場合，”Event-

DB”内に該当するシーンは存在する．そこで，”Event-
DB”内のシーンをユーザに提示することにより誤認識
シーンを特定する．
未検知シーン検索と同様，ユーザに時間に対する情報

を音声入力させ，それ以降のシーンを提示する．ユーザ
が紛失物について尋ねた場合，システムはユーザ指定場
所で起こった持ち去りシーンをすべて提示する．それで
も該当シーンがない場合は，持ち去りを持ち込みである
と解釈した可能性があると考え，持ち込みと解釈された
シーンをユーザに提示し確認する．ユーザが放置物につ
いて尋ねた場合，システムはユーザ指定場所で現在置か
れていると認識されている物体の持ち込みシーンを全て
提示する．それでも該当シーンがない場合は，持ち込み
を持ち去りと解釈した可能性があると考え，持ち去りと
判定されたイベントをユーザに提示する．また，持ち去
りと誤解釈された物体は既に持ち去られたと考えており，
ユーザにその物体が持ち込まれたシーンを提示しい．そ
こで，持ち去りシーンの提示で誤認識シーンを特定でき
ない場合は，既に持ち去られた物体の持ち込みシーンを

ユーザに提示する．
4. 3. 3 誤認識シーンの特定機能を追加した

シーン検索アルゴリズム
実際にユーザから問い合わせに対し，システムが誤認
識を発見した段階では誤認識の種類は分からない．そこ
で，ユーザの問い合わせからシステムが誤認識を特定す
るまでの処理の流れを図 7に示す． ユーザの問い合わ

図 7 誤認識シーンの特定までの流れ

せに対し，シーンの候補を提示する．全ての候補がユー
ザの希望するシーンでなければ，ユーザが指定している
場所が正しいか確認する．場所が正しかった場合に，シ
ステムは誤認識をしていることを発見し，誤認識シーン
の特定作業を行う．まず，誤解釈シーンの検索をメイン
で行う．ユーザに物体が「置かれていた／置かれていな
かった」時間を教えてもらい，その時間を用いて誤解釈
シーン検索・提示を行う．これと同時に，”Human-DB”
の最新データから順（過去方向）に指定場所での変化を
バックグラウンドで検索させておく．候補が見つかって
も未検出検索がメインの処理になるまでは提示を行わな
い．この作業を行っておくことで，後に誤認識シーンが
未検出シーンだった場合により早く候補を提示すること
ができる．メインの処理である誤解釈シーン検索の提示
結果でユーザの希望するシーンが見つかれば，それで誤
認識シーン（ユーザ希望シーン）は特定され，並列処理
を行なっていた未検出シーン検索も終了する．希望シー
ンが見つからなかった場合はメインの処理を未検出シー
ンとし，時間情報付近のデータから現在方向に指定場所
での変化を検索する．未検出シーン検索により誤認識
シーンを特定できれば，検索を終了する．

4. 4 誤認識の訂正と誤認識に関連したシーン変遷
の再解釈

誤認識シーンを特定した後は，”Event-DB”にその情
報を反映させる必要がある．まず，未検出だったシーン
を特定した場合はその情報を”Event-DB”に追加し，誤
解釈だった場合はそのシーンの記述を訂正する．追加・
訂正後のシーン解釈が持ち込みになる場合は，そのシー



図 8 シーン変遷の自動認識結果と訂正後の認識結果

ン変化を追加・訂正し，それ以降に起こったイベントに
ついても再解釈を行い，訂正がないか確認する．持ち去
りだった場合は，そのシーン変化がどの物体の持ち去り
によるものなのかを特定する．物体の特定はその時点で
置かれたと判断された物体の中から最もシーン変化が
マッチするものとする．物体が確定した場合は，その時
点で特定物体が持ち去られたようにシーンの記述を訂正
し，それ以降のイベントの再解釈を行い，訂正がないか
確認する．

誤解釈の訂正によるシーン変遷の再解釈例

一つの誤認識を訂正することにより，その他のシーン
変遷も訂正していく例を示す．まず，システムの自動認
識の結果を図 8-(a)に示す．872フレームで物体 Aを持
ち込んだシーンを見逃したため，1970フレームでの物
体 Aの持ち去りを新しい物体 Cを持ち込んだと誤認識
した．さらに，この誤認識のために 1970フレーム以降
の各物体の持ち去り時の予想領域を間違い，2681フレー
ムで物体 Bを持ち去ったシーンを新しい物体 Dを持ち
込んだと誤認識してしまった．
この状況で，ユーザが物体 Aを持ち去ったシーンに

ついて問い合わせた場合，システムが誤解釈検索によ
り，1970フレームのシーンが目的のシーン（物体 Aを
持ち去っている）であると特定できる．そこで，1970
フレームのシーンの記述を訂正するが，持ち去りと訂
正するので，まず持ち去られた物体を特定する．この

例では，以前検知したシーンに該当しそうなものがな
いので，”Human-DB”から見逃したシーンを探し，872
フレームで該当シーンを見つけることができる．それ
を”Event-DB”に追加し，それ以降のシーン解釈につい
ても訂正の検討を行う．その結果，図 8-(b)のようにシー
ンの解釈・記述を訂正できる．1970フレームでのシーン
の記述は，物体 Bの一部が物体 Aの後ろに隠されてい
たことを認識したことにより記述を行った．これは，物
体 Aの持ち込みを検知したことにより，物体 Aが置か
れる前の背景のテクスチャを得ることができ，それと物
体A持ち去り後の背景を比べることにより実現した．こ
の結果、1970フレームの誤認識のために持ち込みと判定
していた 2681フレームのシーンも正しく持ち去りと判
定することができる．

5. 誤認識シーン検索結果

最後に，誤認識シーンの検索を行った結果例を示す．
まず，システムは図 9-(a)のような自動認識結果 (一部)
を行った．時刻 15:56に検知されたシーン (物体 Bの持
ち去り)の解釈を誤ったために，時刻 17:13のシーンも
誤解釈してしまった．ここで，ユーザが物体 Bの持ち去
りについて尋ねると (図 10)，候補となったシーンは物体
Aの持ち去りシーンのみであった (図 11)．
そのため，ユーザの希望シーンが見つからないので誤
認識検索を行う．まず，ユーザに指定物体が置かれてい
た時間を尋ね，15時ぐらいには物体が置かれていたこ



図 9 シーン変遷の認識結果とユーザへの表示ウィンドウ



図 10 ユーザが尋ねている様子 図 11 候補シーン

とを知り，それ以降の”Event-DB”内の持ち込みシーン
を表示する．この時の誤解釈検索のユーザへの表示ウィ
ンドウは図 9-(c)のようになる．実際は各シーンが動画
で表示される．これを見ると，ユーザは 3番 (図 9-(c)左
下，時刻 15:56に検知されたシーン)が物体 Bの持ち去
りシーンであると分かり，システムに伝える．ユーザは
希望シーンを見ることができたので，ここで立ち去る．
システムは時刻 15:56に検知したシーンが持ち去りであ
るという情報から，訂正を行う．まず，どの物体が持ち
去られた検討を行い，物体 Bであると決定する．その結
果，時刻 15:56のシーンの記述は図 9-(b)のようになる．
これは，物体 Bが置かれる前の背景のテクスチャと物体
B持ち去り後の背景を比べることにより，物体D(シーン
の記述上で赤で描画)の一部が物体 Bの後ろに隠れてい
たことを認識したことにより実現した．さらに，物体 D
を正しく認識できた結果，時刻 17:13に検知したシーン
が物体 Dの持ち去りであると訂正できる．
その後，別のユーザが物体 Dの持ち去り（先ほどと

同じ場所に関する持ち去り情報）について尋ねると，図
12の 3つのシーンが候補となり，通常の検索のみで希望
シーンを見つけることができた．

図 12 持ち去りシーン検索の問い合わせに対する候補シーン

6. ま と め

本論文では，物体と人の位置関係を考慮したイベント
解釈を行うことにより，屋内シーン変化の誤検知・誤解
釈の軽減を行った．また，ユーザとのシーン検索時の対
話によって，システムが誤認識を起こしたことを発見し，
その誤認識シーンを特定・訂正する手法を提案した．さ
らに，一つの誤認識シーンの訂正だけでなく，それに関
連した他のシーン変遷の誤認識も訂正できる構造にした．
今後の課題は，机上での物体の移動や向きの操作，さら
に物体を鞄に入れる，人同士が物体を手渡すなど，より
複雑なイベントを認識することが挙げられる．また，複
数の人が関わるシーンや，複数物体が同時に動くシーン
にも対応していく必要がある．
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