


















ムについて述べる。 3次元モデル

世界の対象物が多 くなると、注視

対象物の位置関係記述における参

照対象物の選択が問題となる 。そ

こで、対象物の属性情報の内、 方

向性の有無，可移動性，大きさ ，

距離を考慮し，それぞれの対象物

の属性情報に対して対象選択にお

ける確信度関数を与える事により

最適な参照対象物を決定する 。こ

れは、最も総合確信度の高い対象

物を選択することにより行う 。対

象物選択における確信度関数値の

計算は以下の表 4に定義する関数

を用いた。

図8に選択規則を用いた場合の
但し、 Cfはn個の対象物の内． K番目の対象物の確信度

与えられたモデル世界の位置関係 で．これが最大の対象物を選択

記述の結果例を示す。例えば、五

重の塔の位置関係を記述する場合には、山荘のまわりの対象物について、方向性の確信

度値（ありでC_fctk=0.75，なしで0.25)、可移動性の確信度値（移動可でC_frnk=O. 7 5，移動

不可で0.25)が初期値として与え られており、大きさ、距離の確信度値とを結合した総

合確信度を求め、最も高い総合確信度を持つ対象物が選択される。 この与えられたモデ

表 4 参照対象物の選択規則

項目 対象物選択における確信度関数

方向性
c_fdlr (C_fdi or 方方C_酋向fa,杜性) のの確確信信度度C_fdi: 無あり
C_fd司 --C_fdi: し

可移動性
C_年 (C_fmoo：r非可c可ば移動動のの場場合合のの確確信信度度c_fmo・ 
C_firrr1{-fmo 

大きさ
C_WょtsirW＝V...sょJNこ....m"：森積比
（但し0.O~W..Jc~l. 0) 

距離 "C」_fda1/Dし...Jc:JこW4k

（但し、重心間距離 D-1c)

総合確信度 C_f己ぷC_fdk:,F _c(C_f咄 9巳（c_fsk:,C_fdk:))) 
（但し、結合関数 F....c （p_1•Pュ） es P-1-+P...rP-1 X Pュ）

注視対象物： 高い五重の塔 （与えられた情景）

参照対象物名 ：総合確信度 向き 不動 サイズ 距離
1.白い富士山 ： 0.882 0.250 0.750 0. 166 0.247 
2．茂った杉の木 ： 0.873 0.250 0.750 0. 166 o. 188 
3．茂った杉の木 ： 0.870 0.250 0.750 0. 166 0. 170 
4．茂った杉の木 ： 0.866 0.250 0.750 o. 166 0. 143 
5.青い山 ： 0.862 0.250 0.750 0.166 0. 119 
6.緑の山 ： 0.854 0.250 0.750 0.166 0.069 
7．黄色のワーゲン： 0.825 0.750 0.250 0.004 0.064 

一位置関係記述結果の候補—―— 確信度
1.「高い五重の塔が白い富士山の前にある。」 (0. 987) 
2.「高い五重の塔が白い宮士山の左前にある。」 (O.513) 
3. 高い五重の塔が白い富士山の斜め前にある。」 (0. 513) 

図8 選択規則を用いた位置関係記述結果
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ル世界の場合、注視対象物「高い五重の塔」に対し、参照対象物候補が8個存在し、総

合確信度が最も高い「白い富士山」が選択される。位置関係記述文の候補は位置関係の

確信度値が高い 3種類の指示語について表示されている。

3. 4.視点決定手法

参照対象物に方向性が無い場合、視点の位置は一意に決定される。しかしながら、対

象物に方向性がある場合には、視点の位置を決める）レールが必要である。図 9に視野探

索アルゴリズムを示す。自然言語で記述された探索文から意図を抽出するために、パー

ザを用いて注視対象物、参照対象物、相対的な位置関係を記述した指示語の抽出を行な

う。次に、参照対象物の知識として方向性の有無を属性情報より取り出し、確信度関数

を決定する。この確信度関数を用いて指示領域中で最も確信度が高い視点の決定、ある

いは、対象物の探索を行なう。図 10はそれぞれ「五重の塔が山荘の左前に見える視野

は」 「五重の塔が山荘の左に見える視野は」 「五重の塔が山荘の左後ろに見える視野

は」の場合の探索結果である。

記述例 記述例

「車の左前に杉の木の

ある視野は」

困 象 物の知識の想起l
方向性移動性大きさ 距離

空間イメージの想起

方向性無し
視点を取り入れた
確信度の計算

方向性有り
視点に依存しない
確信度の計算

図9 視野探索アルゴリスム
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View Point 

"The Five-Storied Pagoda(objectl) is seen 
in the left of the Cottage(object2)" 

Center of P (Coocdlna<, V alu,) • 
vtp1(Coonll••い Vdu●) +Vilら (Coo"',...V山•)

Projection Area •,-···-···-- ・ ---, vl + Vi 

図10 視野探索結果の一例

3. 5. 隠れ判定処理

図 11に隠れ判定のアルゴリズムを示す。視点によっては対象物が多くなると隠れ

が発生する頻度が増加する。確信度が最大となる視点において、隠れが発生した場合

は、視点を移動リストに従ってある決められたステップ角度、 8方向に移動し探索する

事により、隠れを回避する視点を見つけるアルゴリズムを用いた。ステップ角度につい
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障害対象物

Y軸

カメラベ＼一視点の/

視点が基準面より

NO~ •YES 
視点が他の物体の

YES ↓NO 

移動リストに従って
視点を移動する

図 11 
移動リスト

隠れ判定処理のアルゴリズム

盲面豆頁全体図
~ I—— ^ :. ↑ 一ー・

(b)視野探索結果

図 12 都市景観における隠れの発生した場合の視野探索結果

ては、水平、垂直方向の軸について、等間隔にメッシュを設定した。隠れの判定方法

は、そのメッシュの中で重なりが設定値以上発生しているかどうかで決定した。

図 12に、都市景観モデルの場合の視野探索における隠れ判定処理の一例を示す。

探索文として、 「杉の木が五重の塔の右側に見える視野は」を用いた。探索結果とし

て、最大確率値をもつ視点位置では手前のビルによって隠れを生じているが、隠れ判定

処理によって視点の移動が行なわれ図 12の右側の様な隠れの無い探索結果が得られて

いる。
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Appendixl 空間指示語に関する主観評価実験[15]

空間指示概念に関する主観評価実験は，実際用いられる指示語のうち最も使用される

と考えられる 8種類の指示語（ 「前」 「後ろ」 「右」 「左」 「右前」 「右後ろ」 「左

前」 「左後ろ」） に範囲を限定した。

(1)方向性のない対象物 (2)方向性のある対象物

Appendix図 1 主観評価実験表示画面例

Appendix—図 1 に 、 「車」と車の全長と同じ直径の「半球」を参照対象物とし、注視

対象物を円錐コーンとした場合の主観評価実験の表示画面例を示す。実験は，ワークス

テーション上に表示された 2次元画面について 3人の男の被験者について主観評価を行

なった。注視対象物は参照対象物の回りにx-y平面（水平面）上を移動させた。視線方

向は対象物の正面に対し 40度の各度で、俯角は 15,30,45度と変化させ、各指示

•最大確信点
・境界確信点

,•--L――-

•後

方向性の無い参照対象物：半球 方向性のある参照対象物：車
Appendix—図 2 主観評価実験結果（最大確信点と境界確信点）
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