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1. まえがき

我々は、画像中の対象物（地図の中のビル・公園 など）が、 ①自然言語で ②指

差しなどの動作で ③自然言語と指差しなどの動作を併用して の何れの方法で指示され

ても、その対象物を正しく同定できるインタフェースの実現を目指している。

本報告書で述べる IMAGE (Illustrated Map Guidance System) 〔図 l〕は、地図画像

を例題に取り上げ、上記 3通りの方法で対象物を指示し、その対象物の名前などを問い合

わせることのできるシステムである。

本報告吝では、 IMAGEの概要、ならびに、 IMAGEで実現している、対象物の

同定メカニズムを中心に報告する。

ヽ

2. I MAGEの概要

2.1構築の目的

IMAGEは、以下に述べる 2つの目的を果たす為に構築された。

一つの目的は、実現しようとしているインタフェースの有効性を確認する為のツール

として用いることである。ヒューマン・インタフェースの研究では、新しいインタフェー

スを提案することが重要であるのと同じく、提案したインタフェースの有効性を評価する

ことが重要である。評価を行う為には、提案したインタフェースを、実際のアプリケーシ

ョンに適用し、様々に試用できる環境が必要となってくる。

もう 1つの目的は、我々が目指しているインタフェースを実現する為には、 「言語情

報」と「画像情報」を結びつける必要があり、 「人工知能」技術を導入することが不可欠

であると思われる。開発の際、処理に必要な知識を整理し、知識ベースを構築することに

なる。しかし、知識の中には、整理の段階で、有効／無効などの区別を明確に付けること

が難しく、適用して初めてその判浙が下せるものも多数有ると言われている。

適用した知識の有効性を確かめられる、開発環境が是非とも必要である。

2.2機能

図2に、 IMAGEが取り扱う画像の一例を示す。表 lは、この画像の中の対象物（

ビル・公園 など）の名前を問い合わせる質問文の一例である。

IMAGEに対しては、これら、 「・・・・・を教えて欲しい」で示される質問文を音声

で入力することができる。 IMAGEは、この質問文で述べられ（あるいは、指差し動作

で）ている対象物を同定し、その対象物に関する問い合わせの内容をデータベース検索し
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、音声で応答する。また、処理の途中で、同定した対象物には、印をつけることにより明

示するようになっている。

2.3システム構成

2.3.1ハードウエア構成

図3にハードウエア構成を示す。音声質問文入出力用の音声認識装置〔 DP-3000(N 

EC社）〕 ・合成装置〔VCll(NTT社）〕、指差し動作を行う為の、手形状／位置測定

装罹 (DataGlove げ PL社）〕、地図画像を表示する為の大型プロジクタ、及び、ワ

ーク・ステーション〔 Sun3/260-C(Sun Microsystems社）〕で構成した。

ワーク・ステーションと音声認識、合成装置、手形状／位置測定装置の間は、表2に示す

通信規約に則り、 RS-232Cでデータ転送を行っている。

2.3.2ソフトウエア構成

図4にソフトウエア構成を示す。 r理解制御」 ・「言語解析」 . rポイント認識J

「質問理解」. rデータベース検索」・「文生成」 ・「画像表示」 . r同定結果表示」

r応答文表示」の、 9つのプログラムで構成した。

また、各々のプログラムは、独立プロセスとして構成した。プロセス間の関係は、 r理解

制御」プログラムを親プロセスとし、 「応答文表示」以外の 7つのプログラムが、 「理解

制御Jプログラムによって起動される子プロセスとした。

また、プロセス間の通信は、共有メモリを介して親子プロセス間でのみ行うようにした。

尚、プロセス間で通信する情報は、受信フ゜ログラムの動作種別を示す「メ ッセージ」と、

その動作中で処理される「処理データ」の対で構成した。

表3に各プロセス間で通信される「メッセージ」 ・ 「処理データ」の一覧を示す。

2.4対象物同定処理

2.4.1自然言語で指示された対象物の同定

2.4.1.1指示文章の構造

表 lに示すように、地図中の対象物は、 「一番右のビル」 ・ 「ツイン2:1の近ふの丸

いピル」などの文章で述べられる。これらの文章は、実世界での対象物の名前に該当し、

対象物に依存する性質を持つ言葉（下線部： r実世界情報」と呼ぶ）と、対象物の位罹・

形・色などに言及し、対象物の内容に依存せず、何れの対象物に関しても共通して用いる
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ことのできる言葉（網掛け部： r視覚情報」と呼ぶ）から構成されている。

r実世界情報」の言葉は、これら何れの文章に於いても必ず述ぺられる中心的な情報であ

る。また、 r実世界情報」の言葉だけを用いたのでは指示が暖昧になるような場合〔例え

ば、単に「ビル」と指示したのでは、複数の対象物が候補になる〕には、その「実世界情

報」の言葉を修飾するような形で r視覚情報」の言葉が付加される。

｀
 
~
 

2.4.1.2 頃世界情報J ・「視覚情報」に基づく同定処理

指示文章が、上記の様な構造をしているので、同定処理も

(1) 述べられた r実世界情報」の言葉に甚づき、同定結果になる候補の絞り込みを

打つ。

(2) 更に、 「視覚情報」の言葉が述ぺられている場合には、 (1)の候補から、 r視覚

情報」に基づいた同定処理を行い、最終的な結果を得る。

の2段階で構成する事が自然である。

例えば、対象物が、 「ツイン 21」と「実世界情報」の言葉だけで指示された場合には、

画像の中から、 「ツイン 21」という名前の対象物を選ぶだけである。

また、 「1番右のビル」と対象物が指示された時には、 「ピル」という名前の対象物を同

定結果の候補として選び、更にその候補の中から、 「一番右」という対象物の位覆情報を

表す r視覚情報」の言葉を使って最終的な同定結果を選ぶ。

以下、上記(1)・(2)の処理の内容に関して述べる。図 5は、 r実世界情報」. r視覚情報」

に分けて表現した図2の地図画像であり、各同定処理は、このデータを用いて実行される

゜

(1)「実世界情報Jの言葉からの同定

「地図中の四角い対象物はピルと呼ばれる」、 「地図中の白と黒の縞模様の線状の対

象物は JRの線路である」、更には、 「表示されている地図が大阪の京橋付近のものであ

れば、その中の特別のピルの名前はツイン 21である」など、対象物の名前は、対象物を

理解する為の常識的な知識や、地図に関する専門知識、更には、地域に関する専門知識な

ど、様々な非常に広範囲に渡る高度な知識によ って規定されている。

それら多岐に渡る知識を全て、ンステムに持たせることは、現在の技術では困難である為、

IMAGEでは、これらの情報を人手により構造化して定義しておくことにした。

そして同定処理は、この情報と述べられた言葉の照合をとることにより実現している。
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(2) r視覚情報」の言葉からの同定

IMAGEでは、 r視覚情報」として、対象物の「位置」 ・ 「形状」 ・ 「大きさ」 ． 

「輪郭線種別」を扱っている。

特に、 「位置」情報に基づく同定処理では、 「位置」に言及する言葉を、同じ位笹関係を

表すグループに分類し、更にその意味を対象物から独立したものとして表現しておくこと

で、汎用的な処理を実現している。表4は、 「位置に言及する言葉」の分類結果である。

対象物の存在する空間内部の領域を表す語葉を、 「領域指示語蒙」グループに、また、別

の対象物からの相対的な位置関係を表す語葉を、 「対象指示語羹」グループに分類した。

また、これら二つのグループに属する語棠を修飾する語栗を、 「修飾語葉」グループに分

類した。 「領域指示語棠」グループの語棠については、 「範囲」 ・ 「はし」 ・ 「かど」の

サプグループに、 「相対指示語棗」グループに属する語葉については、 「方向」 ・「距離

」 ・ 「方向＋距離」 ・ 「対立」 ・ 「あいだ」のサプグループに、 「修飾語震」グループの

語棗については「崩位」 ・「程度」を表すサプグループに細かく分類して考えている。

「領域指示語要」グループの言葉を用いた指示方法を「領域指示」と、また、 「相対指示

語；；；」グループの言葉を用いた指示方法を「相対指示」と呼ぶ。

以下、 「領域指示」 ・ 「相対指示」に対する同定処理を述べる。

(a) 「領域指示」に対する同定処理

図6(1)に同定処理の流れを示す。

①注目空間の同定

指示対象物と同じ外骰 (IMAGEの場合、 「形」 ． 「大きさ」 ・ 「輪郭線種別」

が該当する）を持つ対象物で構成される空間が、認識され、注目され得る。また、

その空間に対する言及は、共通の外観の情報に言及されて行なわれる為、前記(1)の

r実世界情報」同定された候補の中から、更に、同じ外骰情報を持つ対象物で構成

される空間を選択する。

②指示対象物の同定

指示対象物の同定処理を，次の 2つのステップで構成した。

(7)評価処理： ①で同定された空間内の全ての対象物について、用いられた「

領域指示語笙」グループの言葉で指示されたと仮定した際の「適当さ」

の度合いを評価する。この評価の為に、表 4の「領域指示語笙」グルー

プの言葉を、表 5に示す数学関数などで定義した。評価処理は、この関

数を計算することで行う。
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（イ）選択処理： (Y)で得られた各対象物の「適当さ」の度合いと、 「修飾語棗」

グループの言葉から、同定結果の選択を行う。 「修飾語葉」グループの

言葉が「崩位」の言葉であれば、評価値の大きさの崩位をもとに選択を

行う。また、 「程度」を表す言葉であれば、例えば表 6に示す評価値の

範囲をそれぞれの「程度」を表す言葉に対応付け、該当するものを選択

する。また、 「修飾語」グループの言葉が欠けている場合は， 「一番」

という「崩位」の言葉が省略されていると考えてそれを補う。

(b)「相対指示」に対する同定処理

図6(2)に同定処理の流れを示す。

①基準対象物の同定

基準対象物が、 「領域指示」で指示されている場合には、前(a)で述べた処理を適用

する。一方、それ自身が「相対指示」で指示されている場合には、本処理を再帰的

に適用することで同定を行う。

②指示対象物の同定

基本的には、 「領域指示」での対象物の同定処理と同じ構成である。

(7)評価処理： 全ての対象物について、用いられた「相対指示語羹」グルーフ゜

の言葉で指示されたと仮定した場合の「適当さ」の度合いを調べる。評

価の為に準備した関数などを表 5に示す。

（イ）選択処理： ①で得られる「適当さ」の度合いと， 「修飾語」グループの言

葉から、同定結果を選択する。 「修飾語」グループの言葉が欠けている

場合は、 「領域指示」の場合同様、 「一番」という意味の言葉を補完す

る。選択の基準も「領域指示」の場合と同様である。

尚、 「領域指示」 ・ 「相対指示」の何れの同定処理も、同定結果には、その確からしさを

表す評価値 (0,....,1に正規化）を付加して出力している。

2.4.2指差し動作で指示された対象物の同定

IMAGEでは、タッチパネルを用いた接触型の指示、ならびに、米国VPL社製の

データグロープと磁気センサーを組み合わせた非接触型の指示の 2通りを扱っている。

そして、各々の場合とも、指示されている対象物は、指差し（ポイ ンティングと呼ぶ）の

中心が内部にあるものであると考えた。以下、タ ッチパネル・磁気センサー ＋データグロ
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ープを用いた指示に対する同定処理を述べる。

2.4.2.1タッチパネルの場合

接触型の指示である為、ボインティングの中心に曖昧さはないと考えられる。

従って、ボインティング中心が対象物の内部に在るか否かを判断し、内部にあれば、その

対象物を同定結果とする。また、その対象物が同定結果である確からしさの値は 0.1

(100%正しい）として出力する。

2.4.2.2データグロープ＋磁気センサーの場＾

非接触である為、指示しようとする点を厳密には指し示すことはできない。入力装罹

から得られるポインティング中心と、指示者が指示しようと考えた点の間には、誤差 rが

存在すると考えた。従って、ポインティング中心から半径 rの円を描き、その円と交わっ

ている対象物は指示されている対象物であると考えることにした。

この誤差 rは、指示者と指示対象との距離、ならびに、指示者の指差し動作の形態（体側

指示・眼前指示・視線指示〔栄藤氏分類〕）に依存する値であり、具体的には次に示す数

式で決定される。

r=sXtan (0/2) s: 指示者・対象物間の距離

〇： 誤差角度

この場合には、複数の対象物が同定候補となることが考えられる。

ところが、指示者の指示している対象物は唯一である為、複数の同定候補の中から最終的

な結果を選択する為には、優劣の基準を付加しておくことが必要である。

ここでは、対象物の重心とボインティング中心との距離が近いもの程指し示されている確

度が高いと考え、その値を 0,..._, 1の範囲に正規化した値を同定候補の優劣を示す基準とし

た。

処理アルゴリズムを次ページに示す。
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S

A

 
指

指示による円R、円の中心p、

円の半径 r、対象S、対象の

辺ABとする。

S t a r t 

Yes 

同定候補とする 同定候補と山I

条件 1: 

線分ABが円Rと交わっている、もしくは、円Rに含まれている。

円の中心p (Xp, yp)、線分ABの一点 a (xa, Ya) 

線分ABの一点b (xb, Yb)、点pから線分ABまでの最短

距離を dとする。

f (0) (xb -xa) 

(yb―Ya) 

(xa -xp)+ 

(ya -yp) 

f (1) = (xb -xa) (xb -xP) + 

(yb -ya) (yb -yp) 

f (O)~o の時

d=sqrt ((xp-xa)2+ (yp-ya)2) 
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条件 2: 

r (I)~o の時

d=sqr t ((xp -xb) z + (yp -yb) z) 

上記以外の時

d=a bs ((yb -ya) (Xpー Xa) 

(Xb ー Xa) (yp-ya))/ 

Sqrt ((Xb -Xa) (Xb -Xa) 

(yb -ya) (yb -ya)) 

（注） abs : 絶対値、 s q r t : 平方根

半径 rの時、条件1は真とする

対象Sの最大X, y座標、最小x, y座標の間に円Rの中心pがある。

条件 3: 

対象Sの全ての頂点に対し、

x座標最大値 こ 円の中心pのX座標

x座標最小値 孟 円の中心pのX座標

Y座標最大値 こ 円の中心pのY座標

Y座標最小値 ニ 円の中心pのY座標

以上の 4条件を全て満たした時、条件 2ーは真とする

円Rの中心pが、対象Sの内側にある。

対象Sの全ての線分について

かつ

線分のX座標最大値 ＞ 円の中心pのX座標

線分のX座標最小値 ＜ 円の中心pのX座標

線分において、 X座標が

中心pのX座標と等しい時のY座標

＜ 円の中心pのY座標
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L この条件を満たした線分の個数が奇数の時、条件 3は真とする

2.4.3自然言語・指差し動作の併用で指示された対象物の同定

言葉の述ぺられ方により、以下の 3通りが考えられる。

(1) 言葉での指示が、 「これ」、 「この」 ・・・などのような、代名詞・連体詞の

みで行なわれる。

(2) 言葉での指示が、 「この」、 「その」などの連体詞と r実世界情報」を示す名

詞で行なわれる。

(3) 言葉のみでの指示の場合同様、 r実世界情報」と「視覚情報」の双方が用いら

れる。

(1)の場合、述ぺられた言葉には対象物を特定するだけの意味は持たない為、同定結果は、

指差し動作で得られた候補の中の最も確度の高かったものを採用している。

(2)・(3)の場合、最終的な同定結果は、言葉・指差し動作から得られる同定結果双方に共通

で、尚且つ、評価値の総合得点（今回は、各々の平均点を採用した）が最も高い対象物を

同定結果としている。

対象物が、指差し動作で指示される場合、その動作がいつ完了したかを感知する事は非常

に大切である。現在、データグロープに予め適当な、指示動作が完了したことを知らせる

手の形を記憶させておき、その形になった時点でのボインティング中心を採用しているが

、本節のように言葉が併用される場合には、言葉が発せられるタイミングと、指示動作が

完了するタイミングに何らかの規則性が存在すると期待され、その情報を有効利用できる

可能性がある。

3. あとがき

本報告書では触れていないが、対象物同定実験を行った結果、まだ十分な性能を得る

までには至っていない。定義した関数の適／不適も性能に影響を及ぼす要因である。適当

な関数の設定作業は、表 5の関数を修正するなどで比較的簡単に行え、その結果がすぐに

フィードバックできる為に、効率的な開発が可能になっていると考える。

また現在、 IMAGE、ンステムを構築し終えた段階であり、今後、実現したインタフェー

スの評価実験などにも、本システムが有効利用できるものと考えている。
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表L. I MAGEに対する問い合わせ

指示方法 実 例

： 
： 

① i自然言語 . 1番右のピルの名前を教えてほしい。
： ， 

・ツイン 21の近くの丸いピルの名前を教えてほしい。： 
： 

： 

② 指差しなど ・ （指で指し示しながら）名前を教えてほしい。

iの動作
： 

： 

③ ①・②の併用 ・ （指で指し示しながら）三空名前を教えてほしい。

： ・ （指で指し示しながら）この白いピルの名前を教えてほしい。
： 

表2. 通信規約

通信速度 キャラクタ長 パリティ ストップビット

① 2400bps 7 bi ts 偶 1bit 

② 2400bps 7 bi ts 偶 1bit 

③ 2400bps 7 bi ts 偶 1bit 
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表3.プロセス間で通信される「メッセージ」 ・ 「処理データ」一覧

送信プロセス 受信プロセス メッセージ 処理データ

言語解析完了
WH同定形 ・格フレーム

"PARWHSCH" 

言語解析完了
YN同定形 ・格フレーム

"PARYNSCH" 

言語解析 理解制御 言語解析完了
WH選択形 ・格フレーム

"PARWHSLT" 

言語解析完了
YN選択形 ・格フレーム

"PARYNSLT" 

言語解折不可 な し
"PARSENG" 

ポイント認識 ・対象番号
完了 ・評価値

"POINTOK" 

ボイント認識
ポイント認識 理解制御 不可 な し

"POINTNG" 

ポイント認識
未入力 な し

"POINTNONE" 

ファイルロード ・ポイント認識
"FILELOAD" ファイル名

理解制御 ポイント認識
言語入力あり な し
"SPEAK" 

・格フレーム
質問理解起動 ・対象番号口

WH同定形 ・評価値
"WHSEARCH" 

理解制御 質問理解 ボイント認識
あった時のみ

質問理解起動
YN同定形 同上

"YNSEARCH" 

【続く】

-1 4 -



【続き】

送信プロセス 受信プロセス メッセージ 処理データ

質問理解起動
WH選択形 同上

"WHSELECT" 

質問理解起動
YN選択形 同上

理解制御 質問理解 "YNSEARCH" 

•実世界情報
ファイルロード ファイル名
"FILELOAD" ・視覚情報

ファイル名
（グループ，対象）

質問理解完了 ・対象番号
WH同定形 ・属性

"UNDWHSCH" 

質問理解完了 ・対象番号
YN同定形 ・属性

"UNDYNSCH" ・属性値

質問理解完了 ・対象番号

質問理解 理解制御 YN同定形 ・属性
"UNDYNSCH" ・属性値

質問理解完了 ・指示語棠
WH選択形 ・規定語

"UNDWHSLT" 

付随データなし な し
"NORELDT" 

ポイント画像，
言及画像不一致 な し

"UNMTCPR" 

画像情報未入力 な し
"NOIMGINF" 

同定結果なし な し
"NOIDSCH" 

選択結果なし な し
"NOIDSLT" 

同定結果複数 ・対象番号群
"MULIDSCH" 

【続く】
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【続き】

送信プロセス 受信プロセス メッセージ 処理データ

選択結果複数 な し
"MULIDSLT" 

基準対象表示 ・対象番号
質問理解 理解制御 "STAND ISP" （相対同定の時

のみ）

質問理解プロセス
準備完了 な し

"FILELOADEND" 

検索処理起動 ・対象番号
"RETRIEVE" ・属性

・階数（属性がフ
ロアの時のみ）

理解制御 データベース
検索 ファイルロード ・ベースデータ

"FILELOAD" ファイル名
・フロアデータ

ファイル名

検索完了 ・検索結果
言語タイプ （属性値）

"RTVOKLNG" 

データベース 理解制御 検索完了 ・検索結果
検索 画像タイプ （画像ファイル名）

"RTVOKil1G" 

検索不可 な し
"RTRVENG" 

自動応答 ・属性
WH同定形 ・属性値

"ATTELWHSCH" 

自動応答 ・属性
YES同定形 ・属性値
"ATTELYESSCH" 

理解制御 文生成 自動応答 ・属性

NO同定形 ．屈性値

"ATTELNOSCH" 

自動応答 ・指示語差
WH選択形 ・規定語

"ATTELWHSLT" 

自動応答 ・指示語架
YES選択形 ・規定語
"ATTELYESSLT" 

【続く】
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【続き】

送信プロセス 受信プロセス メッセージ 処理データ

自動応答 ・指示語棠
NO選択形 ・規定語

"ATTELNOSLT" 

指定応答 1 な し
"SPECTELl" 

理解制御 文生成

指定応答n な し
"SPECTELn" 

理解制御 画像表示 画像表示 ・画像ファイル名
"DISPLAY" 

同定対象結果 ・対象番号群
"OBJDISP" 

理解制御 同定結果表示
基準対象表示 ・対象番号群
"STAND ISP" 
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表4.対象物の位置に言及する言葉の分類

指示分類 該当する語棠

中，内部，内側， ・ ・ etc. 

範囲
上，上部，北部， ．．，下，下部，南部， ．．，右，
東部， ．．，左，西部， ．． ，手前，こちら側， ．． 

空間指示
，奥，向こう側， ．．，中心部，真ん中， ．．，右上
，右下，左上，左下， ・ ・etc. 

は し ふち，緑（へり），周囲，端，突き当たり，末端， .. e 
tc. 

かど 隅，隅っこ，角，頂点，先端， ・ ・etc. 

， 外，外部，外側， ・ ・etc. 

上，上方，北方， ．．，下，下方，南方， ．．，右，
方向 右手，東方， ．．，左，左手，西方， ．．，手前，前

方，こちら側， ．．，後ろ，向こう側，あちら， ．． 
，右上，右下，左上，左下， ・ ・etc. 

接触 接した，触れた，取り付けられた，つながった， ．． 
etc. 

離れている，接していない， ・ ・etc. 

距離 近く，元（虻），側（砥），際（約），端（址），沿い，周辺
離れ 近 ，近傍，傍ら，付近，近隣，辺り（却り）， 集まった，

群がった， ・ ・etc. 
相対指示

遠 遠い，遠くの，遠方の，彼方の，外（はす）れ，隔たって
いる，遥かな， ・ ・etc. 

上，重なった，積まれた，積もった， ・ ・etc. 〔上
方向＋接触〕
隣合う，隣接する，面する，臨む，もたれかかった，

方向 十 距離 立て掛けられた， ・ ・etc. 〔横方向＋接触〕
上，下，・ ・etc. 〔上／下方向＋近〕
右，左，横，脇，傍ら，寄り添った， ・ ・etc. 〔横

方向＋近〕

対立 向かい，向こう側，隔てられた，仕切られた，介した
，挟(~)んだ， ・ ・etc. 

あいだ 間にある，中間の，中程の，狭間の，包囲された，取
り囲まれた， ・ ・etc. 

廂位 一番目，二番目，三番目，最も，以上，以下， .. e 
tc. 

修飾語 かなり，相当，随分，けたはずれに，とても，大変，

程度 非常に，甚だ，特に，格別， ．．，ほぼ，概ね，およ
そ，まずまず，普通に， ．．，少し，多少，少々，あ
まり，大して， ・ ・etc. 
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表5.位置指示語棠の定裟

指示分頚 該当する語棠

； 
空：① 注目している空間または、対象の内部領域に， 

！ 
あるものに対して一律に最大の評価値(0.1) . 

! を与える。
！ 

② 空間または、対象を形成している頂点で示さi 
i れる領域の中に重心座標があるものを内部領

’ 域にあるとみなす。

甕：
P (X, Y) =-0. 9X+ 1. 0 
P (X, Y) = 0. 9X+O. 1 

下王 ： ： 
P (X, Y) =-0. 9Y+ 1. 0 
P (X, Y) = 0. 9Y+O. 1 

恥 ： P (X, Y) = 0. 5 X 

((-0. 9X+l. 0) + 
(-0. 9Y+l. 0)) 

直 ： P (X, Y) = 0. 5 X 

((-0. 9X+l. O)+ 
（ 0. 9Y+O. 1)) 

芦 ： P (X. Y) = 0. 5 X 

（（ 0. 9X+O. 1) + 
範 囲 (-0. 9Y+l. 0)) 

左： P (X. Y) = 0. 5 X 

領域指示 （（ 0. 9X+O. 1) + 
（ 0. 9Y+O. 1)) 

虫： P (X, Y) = 0. 5 X 

((-1. 8X+l. 0) + 
(-1. BY+l. 0)) 

(0 ~ X ＜ 0. 5) かつ
(0 ~ y < 0. 5) 

P (X, Y) = 0. 5 X 

((-1. 8X+l. 0) + 
（ 1. 8Y-O. 8)) 

(0 ~ X ＜ 0. 5) かつ
(0. 5 ~ Y ~ 1. 0) 

P (X, Y) = 0. 5 X 

（（ 1. 8X-O. 8) + 
(-1. SY+l. 0)) 

(0. 5 ~ X ~ 1. 0) かつ
(0 ~ Y ＜ 0. 5) 

P (X, Y) = 0. 5 X 

（（ 1. 8X-O. 8) + 
（ 1. SY-0. 8)) 

(0. 5 ~ X ~ 1. 0) かつ
(0. 5 ~ Y ~ 1. 0) 

真中上： P (X, Y) = Q. 5 X 

((-1. 8X+l. 0) + 
(-0. 9Y+l. 0)) 

(0 ~ X ＜ 0. 5) 
P (X. Y) = Q. 5 X 

（（ 0. SX-0. 8) + 
(-0. 9Y+l. 0)) 

CO. 5 ~ X ~ 1. 0) 

【続 く］
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指示分類

範囲

領域指示

はし

かど

相対指示

方向

【続き】

該当する語委

真中下： P (X, Y) = 0. 5 x 
((-1. 8X+l. 0) + 

(0. 9Y+O. 1)) 
(0~X < 0. 5) 

P (X, Y) = 0. 5 X 

((1. 8X-O. 8) + 
(0. 9Y+O. 1)) 

(0. 5~X~1. 0) 

① 既に求められている論理空間（正方形または、長
方形の対角線を評価値算出の為の最大距離とする

② 候補対象と論理空間を形成する 4辺との距離の内
最小のものを①で求めた最大距離で割った値を「
端」関数の評価値とする。

① 既に求められている論理空間（正方形または、長
方形）の対角線を評価値算出の為の最大距離とす
る。

② 候補対象と論理空間を形成する n個の頂点との距
離の内、最小のものを①で求めた最大距離で割っ
た値を「角」関数の評価値とする。

性：① 注目している空間または、対象の外部領域に
あるものに対して一律に最大の評価値(0.1)
を与える。

② 空間または、対象を形成している頂点で示さ
れる領域の外に重心座標があるものを外部領
域にあるとみなす。

空： P (8) =1. 8/冗 Xabs (8) 
+ 0. 1 

(-9 0~ 〇 ~9 0) 
左： P (8) =1. 8/冗 Xabs (8-り

+ 0. 1 
(9 0~ 〇 ~1 8 o. 
-180~e~ ー 90) 

上： P (B) =l. 8/冗

Xabs (8-冗 /2)+O. 1 
〇ニ〇 ~1 8 0) 

下： p (fJ) =l. 8/冗

X a b s (()十冗 /2)+O. 1 
(-18 0~ 〇孟〇）

麟： P (8) =3. 6/冗

Xabs (8-冗 /4)+0. 1 
(0~ 〇 ~9 0) 

右下： P (fJ) =3. 6/冗

X a b s (8十冗/4)+O. 1 
(-9 0~ 〇三〇）

左： P (8) =3. 6/冗

Xabs (B-3冗 /4)+O. 1 
(9 0~ 〇 ~1 8 0) 

左： P (0) =3. 6/冗

-20-
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【続き】

指示分類 該当する語葉

撻：① -90~ 〇 ~90 の時は「右」関数を用いて
評価値を求める。

② . 90<8~180, -180~8<-90 の
時は「左」関数用いて評価値を求める。

紐：① 0~8~90 の時は「右上」関数を用いて評
方 向 価値を求める。

② 90<8~180 の時は「左上」関数用いて
評価値を求める。

③ -90~8<0 の時は「右下」関数用いて評
価値を求める。

④ -180~8<-90 の時は「左下」関数用
いて評価値を求める。

距 離
近速、土 ~ いい ： ： 

P(S)=O. 9S+O. 1 
P (S) =1. 0-0. 9S 

① 2個の基準物をA, Bとする。
② 「右」ポテンシャル関数をAとBを結ぶ線分が基

準線となす角度だけ回転させて適用し、全対象を
評価する。

③ ②の結果を規定語「普通」で候補を選択する。そ
の時、基準物Bは候補からはずす。

対 J.L --'- ④ A, B以外の対象について、 Aとの距離を計算し
そのの距離がAB間の距離よりも小さいものを候
補とする。評価値は一律に 0. 1とする。

⑤ Bを基準として「近い」ボテンシャル関数を適用
し、全対象を評価する。

⑥ ⑤の結果を規定語「普通」で候補を選択する。そ
の時、基準物Aは候補からはずす。

⑦ ③④⑥の共通解を同定結果とする。

(a)基準物が2個の場合
① 2個の基準物をA, Bとする。
② 「右」ポテンシャル関数をAとBを結ぷ線分が甚

準線となす角度だけ回転させて適用し、全対象を
評価する。

③ ②の結果を規定語「普通」で候補を選択する。そ
の時基準物Bは候補からはずす。

④ 「右」ボテンシャル関数をBとAを結ぶ線分が甚
準線となす角度だけ回転させて適用し、全対象を
評価する。

⑤ ④の結果を規定語「普通」で候補を選択する。そ
あいだ の時基準物Aは候補からはずす。

⑥ A, B以外の対象について、Aとの距離を計算し
その距離がAB問の距離よりも小さいものを候補
とする。評価値は一律に 0. 1とする。

⑦ A, B以外の対象について、Aとの距離を計算し
その距離がAB間の距離よりも小さいものを候補
とする。評価値は一律に 0. 1とする。

⑧ ③⑤⑥⑦の共通解を同定結果とする。
(b)甚準物が3個以上の場合
① 複数の基準物の重心座標によって、形成される多

角形の内部に含まれる対象を同定結果とする。評
価値は一律に 0. 1とする。

【続 く】
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指示分類 方向意味素 方向程度 距離意味素 距離程度

右2 右 普通 近い 大きい

右3 右 普通 近い 極大

左2 左 普通 近い 大きい

左3 左 普通 近い 極大

上2 上 普通 近い 大きい

上3 上 普通 近い 極大

下2 下 普通 近い 大きい
相

下3 下 普通 近い 極大
対 方向

右上2 右上 普通 近い 大きい
指 ＋距離

右上 3 右上 普通 近い 極大
ホ

右下2 右下 普通 近い 大きい

右下3 右下 普通 近い 極大

左上2 左上 普通 近い 大きい

左上3 左上 普通 近い 極大

左下2 左下 普通 近い 大きい

左下 3 左下 普通 近い 極大

横 2 横 普通 近い 大きい

横 3 横 普通 近い 極大

斜め 2 斜め 普通 近い 大きい

斜め 3 斜め 普通 近い 極大

表6.修飾語慄に割り当てた閥値

規定語 闘 値

極大

゜
三評価値三 0. 2 

大きい 0. 2 ＜ 評 価 値 三 0. 4 

普通 0. 4 く評価値ニ 0. 7 

小さい 0. 7 く評価値；；；； 1. 0 

，
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~ 一FUJICOLOR 80 

図 1.地図案内システム IMAGE

図2.地図画像の一例
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大型プロジェクタ

RGB 

①
 音声合成装置

②
 

ワーク・ステーション

(SUN3/260-C) 
手形状・位置認識装置

③
 音声認識装置

RS-232C 

図3.ハードウェア構成

御 〔親プロセス〕

メッセージ

＋処理データ

言

語

解

折

ボ

イ

ン

ト

認

識

質

問

理

解

デ

ー

タ

ベ

ー

ス

検

索

文

生

成

応

答

文

表

示

同

定

結

果

表

示

画

像

表

示 〔子プロセス〕

《記述言語》

・理解制御

・言語解折

・ポイント認識

・質問理解

・データベース検索

・文生成

・画像表示

・同定結果表示

・応答文表示

L i s p 

Lisp/PARSER 
C 

Lisp/KEE 
C 

L i s p 

C 

C 

C 

図4. ソフトウェア構成
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実世界情報記述

位置： (xl, yl) 位置： (x2, y2) 位置： (x5, y5) 

色： cl 色： c2 色： c5 . . . . . . . 
形： sl 形： s2 形： s5 

大きさ： bl 大きさ： b2 大きさ： b5 

視覚情報記述

図5.地図画像の内部表現
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注目空間の同定
I 

指示対象物
の同定
I 
領域指示語蛍による評価

修飾語棠による選択

(1) 「領域指示」の場合

基準対象物の同定
I 

指示対象物
の同定
I 
相対指示語棠による評価

修飾語羹による選択

(1) 「相対指示」の場合

図6. 「位置指示語槃」に基づく同定処理

.
 

囀
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