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ICTᢏ⾡ࢆά⏝ࡓࡋᴗᴗົ⿵ຓࢸࢫࢩムの㛤Ⓨ 

㸦㡢ኌධຊᆺᅾᗜ⟶⌮ࢸࢫࢩムの᳨ウ㸧  

                        ᑠ ᒣ ὒ ኴ㸨１ 

㇂ ⏣ ᖾ ᏹ㸨２ 

㹙せ  ᪨㹛 

ᮏ◊✲では、フリーの᪥ᮏㄒ㡢ኌ認㆑ࣥࢪ࢚ࣥを用し、ᅾᗜ⟶理を㡢ኌධ力で行うࢩスࢸムの

㛤発を試み、もの࡙くり⌧場での㡢ኌධ力のά用について᳨ウを行った。結果、᪥ᮏㄒの認㆑ᛶに

ついてはၥ㢟がなかったものの、እ㡢に応するㄢ㢟が認められたため、࣐クレユࢽッࢺ

ཬࡧ USB࣓ࣛ࢝を用し、እ㡢に⪏ᛶをᣢつ試స機の㛤発に⮳った。 

 
 ࡵࡌࡣ １

᪂ᆺ࢘ࢼࣟࢥルスឤᰁのᙳ㡪により、᥋ゐ

の機をできうる㝈り減らしたࣗࢽーノー࣐ル♫

にᑐ応したࣥフࣛࡸ機ჾの㟂せが㧗まってい

る。このような状ἣでは⌧ᅾ、✵୰ࢹスࣉレ

を用いたࢱッࢿࣃࢳルᵝのไᚚࢩスࢸム 1)、ཬࡧ

㢦なの画像を用いた認ドながὀ目ࡉれている。

᪉で、ス࣐ーࢺスࣆー࢝ーなに௦表ࡉれる㡢

ኌのධ力についても、㠀᥋ゐධ力として㠀ᖖに᭷

ຠで࠶ると考えられるが、もの࡙くり⌧場におい

てのᒎ㛤は少なく、しかも࢝ࣥムなの⿵ຓ具

をう場合がከい。 

こでᮏ◊✲では、もの࡙くりの⌧場でᐜ᫆にࡑ

ᑟධできるよう、ᗮ価で⡆౽にᵓ⠏することがで

きる㡢ኌをったධ力ࢩスࢸムᵓ⠏のྍ能ᛶを᳨

ドするべく、ᅾᗜを⟶理するࢩスࢸムをᛕ㢌に㡢

ኌධ力を᧦するࢩスࢸムのᵓ⠏を試みた。 

 

࠸ࡘムᵓ⠏ࢸࢫࢩ ２  ࡚

２．１ 㡢ኌㄆ㆑ࣥࢪ࢚ࣥの㑅ᐃᛶ⬟᳨ド 

２．１．１ ỗ⏝ㄒᙡ㐃⥆㡢ኌㄆ㆑ࢪ࢚ࣥ  ࣥ

࡚࠸ࡘJuliusࠖࠕ 2-4) 

㡢ኌ認㆑ࣥࢪ࢚ࣥとしてఱを用するかはᮏ◊

✲の重せな㒊ศとなるが、ここでは↓料用ྍ能

なỗ用大ㄒᙡ㐃⥆㡢ኌ認㆑ࠕࣥࢪ࢚ࣥJuliusࠖを

用することとした。ྠࣥࢪ࢚ࣥは、ྡྂᒇᕤᴗ

大Ꮫのࢳームにより⌧ᅾ、㛤発・⟶理が㐍められ

ているࣥࢪ࢚ࣥで࠶り、ձLinux / Windows / 

MacOS な、ᑐ応するࣛࣉッࢺフ࢛ームのᖜがᗈ

い。ղࣥࢪ࢚ࣥ㉳動後は㡢ኌࢹーࢱをධ力するࡔ

けで解析結果が出力ࡉれる。な、ỗ用ᛶ㧗く⡆

౽に解析することがྍ能となっている。ここでは

 。は4.4.2を用いたࣥࣙࢪーࣂJuliusࠖのࠕ

 

２．１．２ ᛶ⬟の᳨ド㸦ࡑの１㸧 

 このࠕJuliusࠖの認㆑ᛶ能について、᳨ドを

行った。まず、ࠕJuliusࠖのࠕ㡢ኌ認㆑ࣃッケー

ࠖࢺッ࢟（動ཱྀ㏙➹グ⮬）ࣥࣙࢩーࢸクࢹ ࢪ

(以ୗ、ࢹࠕクࢸー࢟ࣥࣙࢩッࠖࢺとゝう。)を

用した場合での᳨ドを行った。この࢟ッࢺは᪥

ᮏㄒの⮬⏤な発ヰを解析しᩥᏐに変換するᶆ‽で

‽ഛࡉれている࢟ッࢺで࠶り、ここではࣂーࣙࢪ

ࣥとしてࠕdictation-kit-v4.5ࠖを用いた。また、

᳨ドに当たっては、ࢹクࢸー࢟ࣥࣙࢩッࢺにᶆ

‽でഛわっているタᐃフルཬࡧΰ合࢘࢞スࣔ

 。ルを用いたࢹル（GMM）の㡢㡪ࣔࢹ

㸨１ 応用ᢏ⾡ㄢ ᰝ 

㸨２ 画㐃ᦠㄢ ᢏᖌ 

   （⌧ 画㐃ᦠㄢ 任） 
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 ᳨ドᑐ㇟としたフレーࢬはࣔࠕード 変᭦
こうࢇ

状態
うたいࡻࡌ

 㑄⛣
ࡏ ࢇ い

ᢸ当ࠕࠖ、
たࢇとう

ᑠᒣ
こ ࡸ ま

ࠖという２つのフ

レーࢬを᥇用し、各100回の認㆑を試みた。また、

認ドにኻᩋした場合においては、次の試行におい

て明░な発ヰをᚰがけることとし、ࡑの時の認㆑

のᡂྰ（ゝい┤し）についても᳨ドを行った。 

 表１に結果を示す。結果として、まずࡕらの

フレーࢬについても、ゝい┤しを行っても大きな

認㆑⋡のྥୖは認められなかった。また、ࣔࠕー

ド変᭦状態㑄⛣ࠖというフレーࢬについては

35㸣の認㆑⋡で࠶るものの、ࠕᢸ当ᑠᒣࠖと

いうフレーࢬについては 11㸣とపいものとなった。 

 

２．１．３ ᛶ⬟の᳨ド㸦ࡑの２㸧 

⥆いてࠕJuliusࠖのࠕグ㏙ᩥἲ㡢ኌ認㆑ᐇ行

ࢺッ࢟ （ࠖ以ୗࠕグ㏙࢟ッࠖࢺとゝう。）を用し

た場合での᳨ドを行った。この࢟ッࢺは、࠶らか

を（ἲᩥ）ࡧの୪ࡑࡧめ認㆑ᑐ㇟となる༢ㄒཬࡌ

ユーࢨーでタᐃし、ࡑの条件ୗでᩥᏐ認㆑を行う

もので࠶る。回、タᐃした༢ㄒཬᩥࡧἲのᴫせ

を図１に示す。Ⓩ㘓した༢ㄒとしては、ᢸ当⪅・

場所・ᆺ␒の具య、およࡧ数Ꮠ（100 まで）、ࡑ

して௧としての⿵ຓ的な࢟ー࣡ードで࠶る。ま

た、ᩥἲについてはこれらの୪ࡧをᣦᐃした。 

この状ἣにおいて、Ⓩ㘓したものの୰から

ᢸ当ᑠᒣࠕࡧ㑄⛣ࠖཬード変᭦状態ࣔࠕ （ࠖ２㸬

１㸬２とྠᵝ）のフレーࢬについて、ࡑの認㆑理

⋡を᳨ドした結果が表２で࠶る。ここではࣂー

 。grammar-kit-4.4ࠖを用いたࠕとしてࣥࣙࢪ

 

ঘࢃʀࢃʀ௸ҬʀઔʀঘઔʀҬʀ௸ઔʀ
ʀঘҬࢃ௸

୴

ʀ್ড়ʀ円ௌʀԄʀʀ୰ഀښʀഗঘ࿑ښ
ଢਉʀࠩէཞࢃʀฯڨʀഇຉʀّԮ

ॶ

ʹ͑ʀΕΞ͟ʀΊ͖ΞʀώψψʀΫΤイʀ
パイψρϕϩʀ͏ͬ͟ʀϜϱβー

൬ܗ

̏ʛ100

਼࣊
Ϡーχรߍয়ସયҢ
/൳ڍয়Νݳ টɼέリΠɼށࡑ؇ཀྵΝश྅
ంࢯ/  /ྙ ீධϠーχɼ࣏/ ɼड़ށ/ ށ

（ໍྫ）

ୱޢ

ช๑

ʀʰ୴ ˕˕ʱʀʀʀʀʀʀʀʀʀ ୴ंࢨఈ
ʀʰॶ ˕˕ʱʀʀʀʀʀʀʀʀʀ ఈࢨॶށࡑ
ʀʰܗ൬ ˕˕ʱʀʀʀʀʀʀʀʀʀ ఈࢨ൬ܗށࡑ
ʀʰʕ（਼࣊） ड़ށ/ ށʱʀʀʀʀ ఈࢨʀड़਼ށࡑ
ʀʰ୴/ ॶ/ /൬ܗ  ਼ݺ έリΠʱʀʀࢨఈմঈ

ʀʰϠーχรߍয়ସયҢʱʀʀʀʀʀ ಊࡠรߍઑݶ
ʀʰݳয়Νڍ൳/ টʱʀʀʀʀʀʀʀ ఈ֮ఈʀસմঈࢨ

ʀʰంࢯ/  /ྙ ீධϠーχʱʀʀʀʀʀ ಊࡠรߍ

ʀʰށࡑ؇ཀྵΝश྅ʱʀʀʀʀʀʀʀ श྅
ʀʰீධ（ʕ）࣏ʱʀʀʀʀʀʀʀ ீධ܃（ʕͺ਼࣊）

 

 

 

 表２はࠕグ㏙࢟ッࠖࢺによる結果で࠶る。結果

に示すとおりࣔࠕード変᭦状態㑄⛣ࠖというフ

レーࢬについては 100㸣の認㆑⋡となった。᪉

でࠕᢸ当ᑠᒣࠖについては５㸣のㄗ認㆑が発

⏕したが、ゝい┤しを行った場合は、100㸣の認

㆑⋡となった。 

 以ୖより、ᅾᗜ⟶理ࢩスࢸムをᛕ㢌に⨨いた≉

ᐃの࢟ー࣡ード認㆑によって目的が㐩ᡂࡉれるࢩ

スࢸムについては、グ㏙࢟ッࢺを用することで

༑ศ用に⪏えうる認㆑⋡となることがศかった。

 

 ┠１ᅇ ࢬ࣮ࣞࣇ
２ᅇ┠ 

㸦ゝࡋ┤࠸㸧 

⛣㑄ኚ᭦≧ែࢻ࣮ࣔࠕ  ࠖ 35.0㸣 33.8㸣 

ᢸᙜ ᑠᒣࠕ  ࠖ 11.0㸣 11.2㸣 

 ┠１ᅇ ࢬ࣮ࣞࣇ
２ᅇ┠ 

㸦ゝࡋ┤࠸㸧 

⛣㑄ኚ᭦≧ែࢻ࣮ࣔࠕ  ࠖ 100㸣 N/A 

ᢸᙜ ᑠᒣࠕ  ࠖ 95.0㸣 100㸣 

表１ ࡿࡼࢺࢵ࢟ࣥࣙࢩ࣮ࢸࢡࢹㄆ㆑⋡ 

図１ Ⓩ㘓ࡓࡋ༢ㄒᩥἲ 

表２ グ㏙ࡿࡼࢺࢵ࢟ㄆ㆑⋡ 
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２．２ እ㡢ᑐࡿࡍᛂᑐᛂ 

２㸬２㸬１ እ㡢にᑐする応 

 ２㸬１で㏙べたとおり、グ㏙࢟ッࢺを用する

ことで目㏵とするࢩスࢸムをᵓᡂするための㡢ኌ

認㆑は認㆑⋡としてはၥ㢟ないことがุ明したが、

᪉で、この᳨ドの㐣⛬において、እ㡢（発ヰ

⪅以እの発ヰࡸ㡢）に応し㡢ኌ認㆑がᐇࡉれ

てしまう⌧㇟がᩓ発した（以ୗ、౽ᐅୖࠕ㐣認㆑ࠖ

とゝう）。 

 この㐣認㆑については、ࠕJuliusࠖのタᐃࣔࡸ

るが、ここ࠶ル➼の変᭦でᑐ応できるྍ能ᛶもࢹ

ではእ㒊的な⿵ຓ⨨によって取り㝖けないかを

᳨ウする。 

 

２㸬２㸬２ 㐣認㆑ᑐ⟇ࡑの１（㡢ኌ᪉ྥ） 

㐣認㆑のᑐ⟇として、最も༢⣧なものは㡢ኌの

฿来᪉ྥを᳨▱することが考えられる。このため

には、」数の࣐クをタ⨨し、ࡑの㡢ኌの相

ᕪ（距離）から฿来᪉ྥを₇⟬することが考え

られる。このためには、▷時間フーリ࢚変換ࡸ

フルࢱ処理なࢱࢪࢹル㡢ኌ処理のᐇがᚲせ

となってくるが、ここではᕷ㈍ရの࣐クレ

ユࢽッࢺによりこのㄢ㢟の解Ỵを試みた。 

 

 

 

 

 

 

 ᮏ◊✲では、࣐クレユࢽッࢺとして

SeeedTechnology ♫のࠕReSpeaker Mic Array 

v2.0ࠖ5)（図２）を᥇用した。比較的ᗮ価な〇ရ

で࠶り、Python を用いたไᚚについてのࣗࢳー

、るためᑟධについての㞀ቨがపく࠶ルもリࢺ

㡢ኌ฿来᪉ྥの᳨▱のみならず、発ヰの᭷↓ࢤࡸ

 。な調ᩚが行えるࠎ調ᩚ➼、ᵝࣥ

 ᥇用した基ᯈの⡆༢なᛶ能評価として、図㸱に

示すࢭッࢺッࣉにて฿来᪉ྥのゅ度について確

認した。図㸱のࢭッࢺッࣉは、比較的㡢㡪ᑕ

が少ないと考えられる当ࢱࣥࢭーの㟁Ἴᬯᐊ内に

おいて、回㌿ࢸーࣈルの୰ᚰに࣐クレユ

⨨㸱ｍ離れたࡑこからおよࡑ、をタ⨨しࢺッࢽ

に発ヰ⪅の❧ࡕ⨨をᐃめ、回㌿ࢸーࣈルを１度

้みで回㌿ࡏࡉた。この回㌿時の各ゅ度にて

を」数ࢬ㑄⛣ࠖというフレーード変᭦状態ࣔࠕ

回発ヰし、ࡑの㝿に取得ࡉれたゅ度の最㢖値とᐇ

ゅ度とのㄗᕪを図４に示す。図４のとおり、最大

５度のゅ度のㄗᕪが発⏕しているが、おおまかな

฿来᪉ྥについては༑ศ認㆑できていることが確

認でき、このことから、およࡑ数༑度くらいのᖜ

で認㆑⠊ᅖをᐃめれࢩ、ࡤスࢸムにṇᑐした発ヰ

⪅の㡢ኌを認㆑できるものと考えられる。 

 

図２ ࣮࣮࢝ࣆࢫࢺ࣮࣐ࢫᇶᯈ 

図３ ☜ㄆࣉࢵࢺࢵࢭ 
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㆑⋡となった。 
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スࢸムについては、グ㏙࢟ッࢺを用することで
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 ┠１ᅇ ࢬ࣮ࣞࣇ
２ᅇ┠ 

㸦ゝࡋ┤࠸㸧 

⛣㑄ኚ᭦≧ែࢻ࣮ࣔࠕ  ࠖ 35.0㸣 33.8㸣 

ᢸᙜ ᑠᒣࠕ  ࠖ 11.0㸣 11.2㸣 

 ┠１ᅇ ࢬ࣮ࣞࣇ
２ᅇ┠ 

㸦ゝࡋ┤࠸㸧 

⛣㑄ኚ᭦≧ែࢻ࣮ࣔࠕ  ࠖ 100㸣 N/A 

ᢸᙜ ᑠᒣࠕ  ࠖ 95.0㸣 100㸣 

表１ ࡿࡼࢺࢵ࢟ࣥࣙࢩ࣮ࢸࢡࢹㄆ㆑⋡ 

図１ Ⓩ㘓ࡓࡋ༢ㄒᩥἲ 

表２ グ㏙ࡿࡼࢺࢵ࢟ㄆ㆑⋡ 
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２．２ እ㡢ᑐࡿࡍᛂᑐᛂ 

２㸬２㸬１ እ㡢にᑐする応 
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図２ ࣮࣮࢝ࣆࢫࢺ࣮࣐ࢫᇶᯈ 

図３ ☜ㄆࣉࢵࢺࢵࢭ 
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２㸬２㸬㸱 㐣認㆑ᑐ⟇ࡑの２（㢦認㆑） 

 㐣認㆑のもう１つのᑐ⟇としては、所ᐃの

⨨に発ヰ⪅のᏑᅾを᳨ᰝする᪉ἲが考えられる。 

♫とIntel࣓ࣛ࢝こで、回はỗ用的なUSBࡑ 

が㛤発・බ㛤している画像ྥけࣛࣛࣈリで࠶る

OpenCVを用した㢦認㆑を᥇用した。ここでUSB

の画ゅのᫎ像から、㢦とᛮわれる㒊ศを࣓ࣛ࢝

OpenCV に࠶らかࡌめ‽ഛࡉれている Haar-like

≉ᚩศ㢮ჾ haarcascade_frontalface_alt2ࠖࠕ(6

により認㆑を行うこととした。ᐇ㝿の認㆑状ἣの

 。画像を図５に示すࣕࢳࣉࣕ࢟

 なお、回はࡰ↓調ᩚでᐇしているが、画

ゅのࢺリ࣑ࣥグࡸ認㆑ࡉれる㢦の大きࡉを調ᩚす

ることで、㢦を認㆑する⨨（⠊ᅖ）を࠶る⛬度

㝈ᐃすることもྍ能とᛮわれる。 

また、ᚲせに応ࡌては、⫼ᬒに࣎ࢺ࣡࣍ード

なを⨨く、もしくは画ゅとしてቨ㠃をᤕらえる

な、ㄗ認㆑を㜵ࡄ᪉⟇をすこともྍ能で࠶る。

ᐇ㝿に㢦認㆑をᐇ行した状ἣを図５に示す。なお、

OpenCVのࣂーࣥࣙࢪは4.5.1.48を用した。 

２．３ ᭱⤊試స∧࠸ࡘ  ࡚

 以ୖ、㐣認㆑のᑐ応をᐇし、この度は

試స機を㛤発した。（図㸴） 

ヨసᶵ࢙࢘ࢻ࣮ࣁࡢⓗᵓᡂࡣ 

ձ ᮏయ（ࣛࣃ࣮ࣜ࣋ࢬ）  

ղ USB࣓࢝  ࣛ

ճ ࢺࢵࢽࣘࣞࢡ࣐ 

となっており、ղ、ճは USB ケーࣈルにより

ᮏయに᥋⥆ࡉれている。 

 また、ࢯフ࢙࢘ࢺとしてはࠕJuliusࠖを

るためにࡏࡉクに動సࣛࣂーࢧ Web リࣉ

ケーࣥࣙࢩフレーム࣡ークのࠕCherrypy（ver. 

3.8.1）ࠖ を用し、Web ス࣏ࢱーࢹのࣂーࢧ

ࡑ。解析結果㏉しという形ᘧを᥇用した・ࢺ

の、ユーࢨーࢱࣥーフ࢙ース（UI）はWeb 

図㸲 ྛゅ度ࡿࡅ࠾ㄗᕪ㸦ࢀࡎ㸧 

図５ OpenCVࡿࡼ㢦ㄆ㆑の試⾜ 
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をࢨ࢘ࣛࣈ、によりᐇしておりࢨ࢘ࣛࣈ

Python でไᚚするために selenium(ver. 

3.141.0)を用している。ධ力ࡉれたᅾᗜ

ースには࣋ࢱーࢹを⟶理するࢱーࢹ SQLite を

用している。 

 図㸵に、この度の試స機の⡆༢な動సのὶ

れを示す。 
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 基ᮏ的にࢩスࢸムは㉳動୰、ࠕṆࣔードࠖの

状態に࠶り、ࣔࠕード変᭦状態㑄⛣ࠖというフ

レーࢬ以እには応⟅しない状ἣとなっている。ま

た、ࣔࠕード変᭦状態㑄⛣ࠖ後はࣔードධ力ᚅ

ධ力ࣔードࠕ状態となり、この時はࡕ ⚊ᖒࠕࠖ

ࣔードࠖࡑしてࠕṆࣔードࠖの㸱つのフレーࢬ

にしか応しない。これにより用意なእ㡢に

より機ჾがㄗస動することを㜵いでいるもので࠶

る。また、ྠᵝのᑐ⟇として、ࠕධ力ࣔードࠖで

もࠕᖒ⚊ࣔードࠖでも、発ヰ⪅は、ᆺ␒ࡸ場所・

ᢸ当⪅なの࣡ードを発ヰしてධ力することにな

るが、ࢹー࣋ࢱースのᫎࡸᖒ⚊の出力はࠕ⌧

状をᢎ認ࠖというフレーࢬが発ヰࡉれるまでᐇ行

れず、ఱ度でもゝい┤すことができる⤌みとࡉ

している。 

 各ࣔードの UI の画㠃状態を図㸶、図㸷に示す。 

 

 

 

 

 

 

図㸴 ᅾᗜ⟶⌮ࢸࢫࢩムの試స  ƫ

図㸵 ືసのὶࢀ 

図㸶 UI㸦ධຊ࣮ࣔࢻ㸧 

 

図㸷 UI㸦ᖒ⚊࣮ࣔࢻ㸧 
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各ࡧらも画㠃ᕥഃに発ヰ⪅がධ力した情報ཬࡕ

✀㐣認㆑ᑐ⟇としてᑟධした᳨▱内ᐜの᳨▱状ἣ

（㢦、㡢ኌ、᪉ྥ）についての表示㒊がᕥഃに࠶

る。ࠕධ力ࣔードࠖでは画㠃ྑഃには場所とࡑの

場所の各ᆺᘧのᅾᗜ数を示している。ࠕᖒ⚊ࣔー

ドࠖでは୍ぴ表がྑഃにᫎり、場所・ᆺ␒を≉ᐃ

しきらない場合（えࡤ場所ࡔけ≉ᐃ）は、ᑐ㇟

となるものの総和（≉ᐃࡉれた場所の各ᆺ␒の総

数）を表示し、୧⪅ともが≉ᐃࡉれた場合は、ࡑ

の場所・ᆺᘧの時系列的なධ出ᗜグ㘓が表示ࡉれ

る⤌みとしている。なお、表は 10行しかない

が、ࠕᖒ⚊次/๓ࠖというフレーࢬで次/๓

。に表示がษり᭰わる⤌みをᐇしたࢱーࢹ

（この㝿ࠕ次/๓ࠖの๓に数Ꮠを㏙べるとࡑ

の数Ꮠศ、࣌ーࢪが⛣動する。） 

 また、いずれの࣑ࣥࢱグにおいても、ࠕṆ

ࣔード ー࢟㑄⛣ࠖというード変᭦状態ࣔࠕࠖ、

࣡ードは認㆑するようにしており、10 ศ間のධ

力がない状態が⥆けࡤ、⮬動的にṆࣔード⛣

行するようにしている。 

 ᮏࢩスࢸムのࢭッࢺッࣉ状ἣを図 10 に示す。

UI の表示は࢙ࢪࣟࣉクࢱによりᐇしており、

発ヰ⪅の๓に࣓ࣛ࢝と࣐クレユࢽッࢺを‽

ഛしている。また、発ヰ⪅のṇ㠃には࣓ࣛ࢝と࣐

▱ーのឤ࢝ーࣆを‽ഛし、スࢺッࢽユレク

ゅ度はṇ㠃にᑐしてᕥྑ20度（᪉ゅ40度） 

 

 

としている。ᵓ⠏した場所は当ࢱࣥࢭー◊✲ᐊ内

の㟼かな場所では࠶ったが、発ヰ認㆑・㢦認㆑と

もにၥ㢟なく㐠用が出来た。 

 

 ࡵࡲ ３

 ᮏ◊✲では、もの࡙くりの⌧場でᐜ᫆にᑟධで

きるよう、ᗮ価で⡆౽にᵓ⠏することができる㡢

ኌをったධ力を᧦するࢩスࢸムᵓ⠏のྍ能ᛶを

᳨ドするべく、ᅾᗜを⟶理するࢩスࢸムをᛕ㢌に

㡢ኌධ力ࢩスࢸムのᵓ⠏を試みた。㡢ኌ認㆑㒊に

ついては、↓料用ྍ能なỗ用大ㄒᙡ㐃⥆㡢ኌ認

㆑ࠕࣥࢪ࢚ࣥJuliusࠖの用を᳨ウしたとこࢁ、

グ㏙࢟ッࢺを用することで、目的とする発ヰ認

㆑をスࢺレスなく認㆑することを確認した。しか

しながら、እ㡢に応する㐣認㆑がၥ㢟として

ユレク࣐り、このⅬについて、ᕷ㈍の࠶

像からの㢦認㆑を用するこ࣓ࣛ࢝とUSBࢺッࢽ

とによりእ㡢にᑐする⪏ᛶを㧗めるᐇを行い、

試స機のస〇をした。 

 この度の◊✲より、≉ᐃ࢟ー࣡ードを認㆑ࡏࡉ

る形で、少なくとも㟼㡢ୗではなࢇらၥ㢟のない

㡢ኌによりධ力ࢩスࢸムが⡆౽にᵓᡂできるྍ能

ᛶが認められたため、ᅾᗜ⟶理ࢩスࢸム以እのᒎ

㛤も大きくᮇᚅがᣢてるものとの結ㄽに⮳った。 
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