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1.序論

従来のライフログは手間がかかり，GPSを使用する

ためプライバシーの侵害という問題を引き起こす．本

研究は，多くの人に広く受け入れられるライフログと

して，手間がかからず GPS を使用しないライフログ

データの取得を行うことと，取得したデータから類似

性やイベント性を検出することを目的とする．個人情

報保護に着目したライフログのため，スマートグラス

と画像認識APIを用いたリアルタイム視界情報取得ア

プリケーションを開発・使用し，ビッグデータ構築・多

変量解析を用いて，ライフログの行動パターンの類似

性・イベント検出を行う．

2.ライフログとスマートグラス

ライフログとは，個人の活動に関するログである [1]．

手間のかからないライフログのため，メガネ型ウェア

ラブルデバイスであるシースルーモバイルビューアー

MOVERIO BT-300を使用する．また，画像認識 API

を使用することで，MOVERIOのカメラ画像がもつ情

報をテキストで取得できる．

3.行動識別

KH Coder[2]と R言語を用いて，多変量解析からラ

イフログデータの行動を識別し，自己組織化マップか

ら時系列を可視化する．入力層と出力層の 2つに分か

れ，入力層から出力層への入力を x，出力層のニュー

ロンの番号を i，参照ベクトルをmiと定義し，入力ベ

クトルと各ニューロンの参照ベクトルとの距離で出力

層のニューロンを競合させ，勝者ニューロン cの参照

ベクトルと入力ベクトルを近づける学習を行う [3]．

c = argmin
i

{||x−mi||} (1)

また，勝者ニューロンに近いニューロンも参照ベク

トルを同様に近づけ，hciは勝者ニューロンとの距離に

よりガウス関数で減衰する係数，ri は i番目のニュー

ロンの出力層上での位置，rc は勝者ニューロンの出力

層上での位置，α(t)は学習率係数，σ2(t)は学習半径，

tは学習回数である．

mi(t+ 1) = mi(t) + hci(t) · {x(t)−mi(t)} (2)

hci = α(t) · exp
−||rc − ri||2

2σ2(t)
(3)

4.提案手法

提案するシステムはデータ取得部と行動識別部から

構成される．データ取得部で，視界情報をテキストに

変換することにより，データ量を削減しプライバシー

に配慮したライフログデータを取得する．データを取

得するために，視界情報であるMOVERIOのカメラ画

像を一定時間ごとに自動で取得し，画像認識APIを用

いて，画像情報をテキストに変換・記録するアプリケー

ションを開発する．行動識別部で，記録したデータを

整理し，多変量解析を用いて解析・比較を行うことで，

行動を識別し周期性を検出する．

5.シミュレーション結果ならびに考察

データを構成する行動の検出，類似する行動とそう

ではないイベント性のある行動を検出することができ

た．また，自己組織化マップの解析から，同じ行動で

も視界に写る物体の違いから行動の類似性やイベント

性を検出できた．この結果から，同じ行動でも使用す

る場所や物体の変化によって別行動として認識させる

ことができるためGPSを使用せず，ライフログデータ

に位置情報を付加できると考えられる．

6.結論と今後の課題

個人情報保護に着目したライフログデータから類似

性やイベント性を検出できた．今後の課題として，ユー

ザーの取得タイミングを組み込んだライフログデータ

取得アプリケーションの開発，長時間のライフログデー

タ取得にデバイスが耐えうるようプログラムを改善す

ることが挙げられる．
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