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ʲॹݴʳ

　ཧ学ྍ๏࢜͸ɺػೳతঢ়ଶͷ೺Ѳ΍ো֐Ҽ子ͷந
ग़Λ目తͱ͠ཧ学ྍ๏ධՁΛ行͏Ň ͦͷධՁͷ̍ͭ
ͱͯ͠ಈ࡞෼ੳ͕͋ΔŇ ͦΕ͸ର৅者Λ֮ࢹతʹଊ
͑Δ͜ͱʹಛԽͨ͠΋ͷͰ͋Γཧ学ྍ๏࢜ʹͱͬͯ
ඞਢͷධՁ๏Ͱ͋ΔŇ ಈ࡞෼ੳ͸ݩ࣍ࡾಈ࡞ղੳ૷
ஔΛ࢖༻͢Δ͜ͱͰ؍٬తͳධՁ͕ՄೳͱͳΔ͕ɺ
අ༻ֹ͕ߴͰ͋Γɺར༻Ͱ͖Δͷ͸ݶΒΕͨපӃ΍
ઃͷΈͰ͋ΔŇࢪ ͦͷͨΊධՁ者ͷ೑؟ʹΑΔಈ࡞
෼ੳ͕ྟচݱ৔Ͱ͸Ұൠతʹ行ΘΕΔ͕ɺධՁ者ͷ
஌ࣝ΍ݧܦɺ࡯؍ೳྗɺ݁Ռʹର͢Δྗ࡯ߟͳͲͷ
Ҽ子ʹӨڹΛड͚΍͘͢ɺओ؍తධՁͱͳΓ΍͍͢Ň
　ۙ年ɺ৽ͨͳಈ࡞෼ੳͷπʔϧͱͯ͠؆қܕଟࢹ
఺モʔシϣϯΩϟϓνϟʔ૷ஔͰ͋Δ Kinect for 
WindoXs v2（ҎԼɺKinect）͕஫目͞Ε͍ͯΔ

（ਤ̍）Ň Kinect Λ࢖༻ͨ͠ಈ࡞෼ੳΛ行͏ʹ͸ɺ

#ody（ਓͷؔઅ）ͷऔಘΛར༻͢ΔŇ #ody ͷऔಘ
Ͱ͸Ұ౓ʹ̒ਓͷ֨ࠎΛݕग़͠ɺ̍ਓʹ͖ͭ25ͷؔ
અ఺͓Αͼ࠲ݩ࣍ࡾඪΛऔಘ͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖Δ（ਤ
̎）Ň Kinect ͸ Time of Fligft（ҎԼɺToF）ํ式
σϓεΧϝϥΛར༻͠ #ody ͷऔಘΛ行͍ͬͯΔŇ
ToF ํ式ͱ͸੺֎ઢޫͷύϧεΛΧϝϥଆ͔Βর
ࣹ͠ɺͦͷޫύϧε͕ର৅෺ʹ൓ࣹͯ͠໭ͬͯ͘Δ
·Ͱͷඈ行࣌ؒΛܭଌ͢Δํ๏Ͱ͋ΔŇ ͞Βʹ
Kinect ͸ࣗಈͰਓମͷ֨ࠎモσϧΛܗ੒͠25ͷؔ
અ఺ΛఆΊΔͨΊɺैདྷͷݩ࣍ࡾಈ࡞ղੳ૷ஔͷΑ
͏ʹ੺֎ઢϚʔΧʔΛష෇͢Δ͜ͱͳ͘࠲ݩ࣍ࡾඪ
Λநग़͠ɺͦͷ࠲ඪΛ༻͍ͯಈ࡞෼ੳΛ行͏͜ͱ͕
ՄೳͰ͋ΔɻKinect ͕நग़͢Δ࠲ݩ࣍ࡾඪ͸ɺ
Kinect ͷ੺֎ઢΧϝϥΛݪ఺ͱ͠ࠨӈํ޲Λ Y ࣠ɺ
上Լํ޲Λ y ࣠ɺԞ行͖Λ [ ࣠Ͱද͢（ਤ３）Ň
　Kinect Λಈ࡞෼ੳ૷ஔͱͯ͠ར༻͢ΔϝϦοτ
ͱͯ͠ɺैདྷͷݩ࣍ࡾಈ࡞ղੳ૷ஔͱൺֱ҆͠ՁͰ

,JOFDU ʹよΔಈ࣌࡞කؔઅ۶֯ۂ౓ଌఆͷ
૬ର৴པੑͱઈର৴པੑͷݕ౼

ೋٶ　ল̍ޛɾాౡ　৻໵̎ɾݪ໺　ୡ໵３　
੢ݪ　ᠳଠ̐ɾ٢ཬ　༤৳̍ɾ৿本　ক࢘̑

 ̡ ཁ　ࢫʳ

ʤ目తʥ؆қܕଟࢹ఺モʔシϣϯΩϟϓνϟʔ૷ஔ Kinect Λ༻͍ͨಈ࣌࡞කؔઅ۶֯ۂ౓ଌఆʹ
͓͚Δ૬ର৴པੑͱઈର৴པੑΛݕ౼͢Δ͜ͱŇ

ʤํ๏ʥର৅͸੒ਓஉੑ16名Ň εΫϫοτɺϑΥϫʔυϥϯδ（ϥϯδ）ɺ%rop 7ertical Jump
（%7J）Λ Kinect ͱݩ࣍ࡾಈ࡞ղੳ૷ஔ 7icon Ͱಉ࣌ʹ̎ճͣͭଌఆ͠ɺͦΕͧΕͰࢉग़
ͨ͠කؔઅ֯౓ͷ૬ର৴པੑͱઈର৴པੑΛٻΊͨŇ

ʤ݁ՌʥεΫϫοτͱϥϯδɺ%7J ͷڃ಺૬ؔ܎਺ *$$（1ɺ1）͸ Kinect 0�79ɺ0�85ɺ0�62ɺ7icon 
0�88ɺ0�94ɺ0,73Ͱ͋ͬͨŇ ͸ΈΒΕͳ͔ͬͨŇࠩޡ౷ܥ *$$（2ɺ1）͸εΫϫοτ̍ճ目0�65ɺ
̎ճ目0�61ɺϥϯδ0�75ɺ0�79ɺ%7J0�77ɺ0�79Ͱ͋ͬͨŇ શͯͷಈݻʹ࡞ఆࠩޡΛೝΊͨŇ

ʤ݁ޠʥKinect Ͱࢉग़ͨ͠කؔઅ֯౓ͷੑݱ࠶͸͘ߴɺಉҰର৅者ͷൺֱʹ͸༗ޮར༻Ͱ͖ΔՄೳ
ੑ͕͋Δɻ͔ࠩ͠͠ޡͷൣғͷ͚ܰ޲ʹݮଌఆճ਺Λ૿΍͢ͳͲͷରࡦΛݕ౼͢Δඞ要͕
͋ΔŇ

Ωʔϫʔυɿ,JOFDUɺϞʔγϣϯΩϟϓνϟʔɺಈ࡞分ੳɺ૬ର৴པੑɺ
　　　　　　ઈର৴པੑ
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Kinect ʹΑΔಈ࣌࡞කؔઅ۶֯ۂ౓ଌఆͷ૬ର৴པੑͱઈର৴པੑͷݕ౼

খܕɺརศੑ͕͍͜ߴͱ͕͋͛ΒΕΔŇ Kinect ͸
ύʔιφϧίϯϐϡʔλ͕͋Ε͹ಈ࡞෼ੳ͕Մೳͱ
ͳΔͨΊӡൖੑʹ༏Ε͓ͯΓɺؔػڀݚ΍පӃʹݶ
Βͣମҭؗ΍԰֎ͱ͍ͬͨεϙʔπݱ৔ͳͲ༷ʑͳ
৔所Ͱͷଌఆ͕ՄೳͱͳΔŇ Kinect Λಈ࡞෼ੳ૷
ஔͱͯ͠ར༻͢Δʹ͋ͨΓͦͷ৴པੑʹؔͯ͠ଟ͘
Ε͍ͯΔŇ͞౼ݕ Kinect ͷ前ͷόʔδϣϯͰ͋Δ
Kinect v1Λ༻͍͕ͨڀݚଟ͘ɺ)uCer Β͸ؔݞઅ
ͷؔઅՄಈҬΛର৅者ͷਖ਼໘ʹઃஔͨ͠ Kinect v1
ͱݩ࣍ࡾಈ࡞ղੳ૷ஔɺΰχΦϝʔλʔͰଌఆ͠ൺ
ֱͨ͠ͱ͜Ζɺؔݞઅ۶ۂɺ֎స֯౓ʹ͓͍͍ͯߴ
৴པੑͱଥ౰ੑΛೝΊͨͱใ͍ͯ͠ࠂΔ̎）Ň ͠ࣅྨ
ͱͯ͠ڀݚͨ )aXi Β͸ɺؔݞઅͱගؔઅΛ Kinect 
v1ͱΰχΦϝʔλʔͰଌఆ͠ɺ༏Εͨੑݱ࠶Λใ
Δ３）Ň͍ͯ͠ࠂ ͜ͷΑ͏ʹ͍ߴ৴པੑͷใ͕͋ࠂΔ
ҰํͰɺࡔҪΒ͸ Kinect v1Λ࢖༻ͨؔ͠અՄಈҬ
ߟੜ͡ΔͨΊؔઅ఺ͷζϨΛ͕ࠩޡଌシεςϜ͸ܭ
෉͕ඞ޻ඪ஋ʹΦϑηοτ஋ΛՃ͑ΔͳͲͷ࠲ྀ͠
要ͱड़΂͍ͯΔ̐）Ň ·ͨྟচͰͷར༻ස౓͕͍ߴಈ
ͯؔ͠ʹ࡞ .oata[ Β͸ɺ྆٭εΫϫοτɺย٭ε
Ϋϫοτɺ%7J ͷؔވઅͱකؔઅͷ۶ۂɾ֎స֯
౓Λ Kinect v1ͱݩ࣍ࡾಈ࡞ղੳ૷ஔͰൺֱͨ͠ͱ
͜Ζ͍ߴҰக౓ͱҰ؏ੑΛೝΊͨͱใ͍ͯ͠ࠂΔŇ
͔͠͠ɺ͜Ε͸ଌఆ஋Λमਖ਼ͨ͠΋ͷΛར༻ͨ݁͠
ՌͰ͋Γɺमਖ਼ͳ͠ͷ৔߹ͷ৴པੑ͸๡͘͠ैདྷͷ

ಈ࡞෼ੳ૷ஔͷ୅༻͸೉͍͔͠΋͠Εͳ͍ͱड़΂ͯ
͍Δ̑）Ň ͜ͷΑ͏ʹ Kinect v1Λ࢖༻ͨ͠ಈ࡞෼ੳ
ͷ৴པੑʹؔͯ͠͸ྑ޷ͳ݁ՌΛใ͍ͯ͠ࠂΔ΋ͷ
΋͋Ε͹ɺෆྑͳ݁ՌΛࣔ͢ใࠂ΋͋Γɺݕ౼ͷ༨
地͕͋Δͱ͍͑ΔŇ  
　Kinect v1͸ਂ෦৘ใऔಘͷ͕ํ࢓ Kinect ͱҟͳ
Γ Light $oding ํ式Ͱ͋ΔŇ ͜Ε͸本ମ͔Β౤Ө
͢ΔυοτύλʔϯΛ੺֎ઢΧϝϥͰࡱӨ͢Δํ式
Ͱ͋Γɺ౤Ө͞Εͨυοτύλʔϯ͕෺ମ·Ͱͷڑ
཭΍෺ମͷܗঢ়ʹΑͬͯมΘΔͨΊɺͦͷมԽྔ͔
Β෺ମ·Ͱͷڑ཭΍ܗঢ়Λࢉग़͍ͯ͠ΔŇ ਂ෦৘ใ
औಘͷҧ͍ʹΑΓɺ Kinect v1ͱൺֱ͠ Kinect ͷํ
͕ಉఔ౓ͷܭଌൣғͰ໿̎ʙ３ഒ͸ਫ਼౓͕͍ߴͱݴ
ΘΕ͍ͯΔ̒）Ň ·ͨ Kinect ͸Χϥʔը૾ͷղ૾౓΍ɺ
σϓεೝࣝൣғ΋޲上͍ͯ͠ΔͨΊ Kinect Ͱ行͏
ଌఆ͸ Kinect v1ΑΓ΋͍ߴ৴པੑ͕ظ଴Ͱ͖ΔŇ  
಺ͷཧ学ྍ๏ධՁͷ৴པੑʹؔͯ͠͸૬ର৴པࠃ　
ੑΛ༻͍ͯݕ౼ͨ͠΋ͷ͕ଟ͍Ň ධՁͷ৴པੑΛ௿
Լͤ͞Δࠩޡ͸ɺۮવࠩޡͱܥ౷ࠩޡʹ大ผ͞ΕΔ
͕૬ର৴པੑ͸ࠩޡΛۮવݶʹࠩޡఆ͓ͯ͠Γɺޡ
ࠩͷछྨͱྔʹؔ͢Δ৘ใΛಘΔ͜ͱ͕Ͱ͖ͳ͍̓）Ň

ਤ２　औಘՄೳͳ��ͷؔઅ఺　"OB Βʢ����ʣΛ࡞ʹߟࢀ੒̍）
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図 1 Kinect䠄⦪ 65mm䠈ᶓ 245mm䠈ཌࡉ 68mm䠅 

 
図 3 Kinect  次元ᗙᶆ୕ࡿࡼ࡟
 
 
ືᇦࢆᑐ㇟⪅ࡢṇ㠃࡟タ⨨ࡓࡋ Kinect v1 次元୕࡜

ືసゎᯒ⿦⨨，࣓࢜ࢽࢦーࢱー࡛ ᐃࡋẚ㍑࡜ࡓࡋ

࡜ಙ㢗ᛶ࠸㧗࡚࠸࠾࡟㛵⠇ᒅ᭤，እ㌿ゅ度⫪，ࢁࡇ

ጇᙜᛶࢆㄆ࡜ࡓࡵሗ࿌ࡿ࠸࡚ࡋ 2)㸬㢮ఝ࡜✲◊ࡓࡋ

࡚ࡋ Hawi Kinect v1ࢆ㛵⠇⫝࡜㛵⠇⫪，ࡣࡽ ࢦ࡜

࠸࡚ࡋሗ࿌ࢆ෌⌧ᛶࡓࢀඃ，ࡋー࡛ ᐃࢱー࣓࢜ࢽ

ࡿ 3)㸬࡟࠺ࡼࡢࡇ㧗࠸ಙ㢗ᛶࡢሗ࿌୍ࡿ࠶ࡀ᪉࡛，

ᆏ஭ࡣࡽ Kinect v1 ࢫࢩ 㛵⠇ྍືᇦ計ࡓࡋ⏝౑ࢆ

ᗙᶆࡋ៖⪄ࢆࣞࢬࡢ㛵⠇Ⅼࡵࡓࡿࡌ⏕ࡀㄗᕪࡣ࣒ࢸ

࡭㏙࡜ᚲせࡀᕤኵࡢ࡝࡞ࡿ࠼ຍࢆット್ࢭࣇ࢜࡟್

ࡿ࠸࡚ 4)㸬ࡓࡲ⮫ᗋ࡛ࡢ฼⏝㢖度ࡀ㧗ື࠸స࡟㛵ࡋ

࡚ Moataz ，クワットࢫ⬮∦，クワットࢫ⬮୧，ࡣࡽ

DVJ ࢆᒅ᭤࣭እ㌿ゅ度ࡢ㛵⠇⭸࡜㛵⠇⊨ࡢ Kinect 
v1 ୍࠸㧗ࢁࡇ࡜ࡓࡋ次元ືసゎᯒ⿦⨨࡛ẚ㍑୕࡜

⮴度୍࡜㈏ᛶࢆㄆ࡜ࡓࡵሗ࿌ࡿ࠸࡚ࡋ㸬ࡇ，ࡋ࠿ࡋ

，ࡾ࠶ᯝ࡛⤖ࡓࡋ⏝฼ࢆࡢࡶࡓࡋಟṇࢆᐃ್ ࡣࢀ

ಟṇࡢࡋ࡞ሙྜࡢಙ㢗ᛶࡣஈࡃࡋᚑ᮶ືࡢసศᯒ⿦

ࡿ࠸࡚࡭㏙࡜࠸࡞ࢀࡋࡶ࠿࠸ࡋ㞴ࡣ⏝௦ࡢ⨨ 5)㸬ࡇ

࡟࠺ࡼࡢ Kinect v1 ࡟ಙ㢗ᛶࡢసศᯒືࡓࡋ⏝౑ࢆ

㛵ࡣ࡚ࡋⰋዲ࡞⤖ᯝࢆሗ࿌ࡤࢀ࠶ࡶࡢࡶࡿ࠸࡚ࡋ，

୙Ⰻ࡞⤖ᯝࡍ♧ࢆሗ࿌ࡾ࠶ࡶ，᳨ウࡢవᆅ࡜ࡿ࠶ࡀ

  㸬ࡿ࠼࠸

 
図 2 ྲྀᚓྍ⬟࡞ 25 㛵⠇Ⅼ Anaࡢ  ࢆ（2018）ࡽ

      ཧ⪃࡟స成 1) 
Kinect v1ࡣ῝㒊᝟ሗྲྀᚓࡢ௙᪉ࡀKinectࡾ࡞␗࡜ 
Light Coding ᪉ᘧ࡛ࡿ࠶㸬ࡣࢀࡇᮏయࡽ࠿ᢞᙳࡿࡍ

࠶᪉ᘧ࡛ࡿࡍ㉥እ⥺࣓࡛࢝ࣛ᧜ᙳࢆーࣥࢱࣃットࢻ

ࡸ㊥離ࡢ࡛ࡲయ≀ࡀーࣥࢱࣃットࢻࡓࢀࡉᢞᙳ，ࡾ

≀యࡢᙧ≧࡚ࡗࡼ࡟ኚࡢࡑ，ࡵࡓࡿࢃኚ໬量ࡽ࠿≀

యࡢ࡛ࡲ㊥離ࡸᙧ≧ࢆ⟬ฟࡿ࠸࡚ࡋ㸬῝㒊᝟ሗྲྀᚓ

Kinect v1 ，ࡾࡼ࡟࠸㐪ࡢ ࡋẚ㍑࡜ Kinect ࡀ᪉ࡢ

ྠ⛬度ࡢ計 ⠊ᅖ࡛⣙ 2ࠥ3 ಸࡣ⢭度ࡀ㧗࡜࠸ゝࢃ

ࡿ࠸࡚ࢀ 6)㸬ࡓࡲ Kinect ，ࡸゎീ度ࡢー⏬ീࣛ࢝ࡣ

ࡵࡓࡿ࠸࡚ࡋୖྥࡶㄆ㆑⠊ᅖࢫࣉࢹ Kinect ࠺⾜࡛

 ᐃࡣKinect v1   㸬ࡿࡁᮇᚅ࡛ࡀಙ㢗ᛶ࠸㧗ࡶࡾࡼ
 ᅜෆࡢ⌮Ꮫ⒪法ホ౯ࡢಙ㢗ᛶ࡟㛵ࡣ࡚ࡋ┦ᑐಙ㢗

ᛶ᳨࡚࠸⏝ࢆウࡀࡢࡶࡓࡋ多࠸㸬ホ౯ࡢಙ㢗ᛶࢆప

ୗࡿࡏࡉㄗᕪࡣ，അ↛ㄗᕪ࡜⣔⤫ㄗᕪ࡟኱ูࡿࢀࡉ

ㄗ，ࡾ࠾࡚ࡋ㝈ᐃ࡟അ↛ㄗᕪࢆㄗᕪࡣᑐಙ㢗ᛶ┦ࡀ

ᕪࡢ✀㢮࡜量࡟㛵ࡿࡍ᝟ሗࢆᚓ࠸࡞ࡁ࡛ࡀ࡜ࡇࡿ 7)㸬

ᑐ࡚ࡋ， ᐃ್ࡢ୰ࡢ࡝࡟✀㢮ࡸࡁࡘࡽࡤࡢㄗᕪࡀ

ᑐಙ㢗ᛶ⤯ࡀ᪉法ࡿࡍウ᳨࠿ࡿ࠸࡚ࡋ度ΰධ⛬ࡢ࡝

 ࡢ㝿ࡢᐃ ࡣ࡟㝿ࡿࡍ⏝ᗋᛂ⮫ࢆホ౯᪉法，ࡾ࠶࡛

ਤ̍　,JOFDUʢॎ��NNɺԣ���NNɺް͞��NNʣ
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ᗙᶆࡋ៖⪄ࢆࣞࢬࡢ㛵⠇Ⅼࡵࡓࡿࡌ⏕ࡀㄗᕪࡣ࣒ࢸ

࡭㏙࡜ᚲせࡀᕤኵࡢ࡝࡞ࡿ࠼ຍࢆット್ࢭࣇ࢜࡟್

ࡿ࠸࡚ 4)㸬ࡓࡲ⮫ᗋ࡛ࡢ฼⏝㢖度ࡀ㧗ື࠸స࡟㛵ࡋ

࡚ Moataz ，クワットࢫ⬮∦，クワットࢫ⬮୧，ࡣࡽ
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，ࡾ࠶ᯝ࡛⤖ࡓࡋ⏝฼ࢆࡢࡶࡓࡋಟṇࢆᐃ್ ࡣࢀ

ಟṇࡢࡋ࡞ሙྜࡢಙ㢗ᛶࡣஈࡃࡋᚑ᮶ືࡢసศᯒ⿦

ࡿ࠸࡚࡭㏙࡜࠸࡞ࢀࡋࡶ࠿࠸ࡋ㞴ࡣ⏝௦ࡢ⨨ 5)㸬ࡇ

࡟࠺ࡼࡢ Kinect v1 ࡟ಙ㢗ᛶࡢసศᯒືࡓࡋ⏝౑ࢆ

㛵ࡣ࡚ࡋⰋዲ࡞⤖ᯝࢆሗ࿌ࡤࢀ࠶ࡶࡢࡶࡿ࠸࡚ࡋ，

୙Ⰻ࡞⤖ᯝࡍ♧ࢆሗ࿌ࡾ࠶ࡶ，᳨ウࡢవᆅ࡜ࡿ࠶ࡀ

  㸬ࡿ࠼࠸
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࠶᪉ᘧ࡛ࡿࡍ㉥እ⥺࣓࡛࢝ࣛ᧜ᙳࢆーࣥࢱࣃットࢻ

ࡸ㊥離ࡢ࡛ࡲయ≀ࡀーࣥࢱࣃットࢻࡓࢀࡉᢞᙳ，ࡾ

≀యࡢᙧ≧࡚ࡗࡼ࡟ኚࡢࡑ，ࡵࡓࡿࢃኚ໬量ࡽ࠿≀

యࡢ࡛ࡲ㊥離ࡸᙧ≧ࢆ⟬ฟࡿ࠸࡚ࡋ㸬῝㒊᝟ሗྲྀᚓ

Kinect v1 ，ࡾࡼ࡟࠸㐪ࡢ ࡋẚ㍑࡜ Kinect ࡀ᪉ࡢ

ྠ⛬度ࡢ計 ⠊ᅖ࡛⣙ 2ࠥ3 ಸࡣ⢭度ࡀ㧗࡜࠸ゝࢃ

ࡿ࠸࡚ࢀ 6)㸬ࡓࡲ Kinect ，ࡸゎീ度ࡢー⏬ീࣛ࢝ࡣ

ࡵࡓࡿ࠸࡚ࡋୖྥࡶㄆ㆑⠊ᅖࢫࣉࢹ Kinect ࠺⾜࡛

 ᐃࡣKinect v1   㸬ࡿࡁᮇᚅ࡛ࡀಙ㢗ᛶ࠸㧗ࡶࡾࡼ
 ᅜෆࡢ⌮Ꮫ⒪法ホ౯ࡢಙ㢗ᛶ࡟㛵ࡣ࡚ࡋ┦ᑐಙ㢗

ᛶ᳨࡚࠸⏝ࢆウࡀࡢࡶࡓࡋ多࠸㸬ホ౯ࡢಙ㢗ᛶࢆప

ୗࡿࡏࡉㄗᕪࡣ，അ↛ㄗᕪ࡜⣔⤫ㄗᕪ࡟኱ูࡿࢀࡉ

ㄗ，ࡾ࠾࡚ࡋ㝈ᐃ࡟അ↛ㄗᕪࢆㄗᕪࡣᑐಙ㢗ᛶ┦ࡀ

ᕪࡢ✀㢮࡜量࡟㛵ࡿࡍ᝟ሗࢆᚓ࠸࡞ࡁ࡛ࡀ࡜ࡇࡿ 7)㸬

ᑐ࡚ࡋ， ᐃ್ࡢ୰ࡢ࡝࡟✀㢮ࡸࡁࡘࡽࡤࡢㄗᕪࡀ

ᑐಙ㢗ᛶ⤯ࡀ᪉法ࡿࡍウ᳨࠿ࡿ࠸࡚ࡋ度ΰධ⛬ࡢ࡝

 ࡢ㝿ࡢᐃ ࡣ࡟㝿ࡿࡍ⏝ᗋᛂ⮫ࢆホ౯᪉法，ࡾ࠶࡛

ਤ̏　,JOFDU ʹΑΔ࠲ݩ࣍ࡾඪ
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図 1 Kinect䠄⦪ 65mm䠈ᶓ 245mm䠈ཌࡉ 68mm䠅 

 
図 3 Kinect  次元ᗙᶆ୕ࡿࡼ࡟
 
 
ືᇦࢆᑐ㇟⪅ࡢṇ㠃࡟タ⨨ࡓࡋ Kinect v1 次元୕࡜

ືసゎᯒ⿦⨨，࣓࢜ࢽࢦーࢱー࡛ ᐃࡋẚ㍑࡜ࡓࡋ

࡜ಙ㢗ᛶ࠸㧗࡚࠸࠾࡟㛵⠇ᒅ᭤，እ㌿ゅ度⫪，ࢁࡇ

ጇᙜᛶࢆㄆ࡜ࡓࡵሗ࿌ࡿ࠸࡚ࡋ 2)㸬㢮ఝ࡜✲◊ࡓࡋ

࡚ࡋ Hawi Kinect v1ࢆ㛵⠇⫝࡜㛵⠇⫪，ࡣࡽ ࢦ࡜

࠸࡚ࡋሗ࿌ࢆ෌⌧ᛶࡓࢀඃ，ࡋー࡛ ᐃࢱー࣓࢜ࢽ
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Kinect v1ࡣ῝㒊᝟ሗྲྀᚓࡢ௙᪉ࡀKinectࡾ࡞␗࡜ 
Light Coding ᪉ᘧ࡛ࡿ࠶㸬ࡣࢀࡇᮏయࡽ࠿ᢞᙳࡿࡍ

࠶᪉ᘧ࡛ࡿࡍ㉥እ⥺࣓࡛࢝ࣛ᧜ᙳࢆーࣥࢱࣃットࢻ

ࡸ㊥離ࡢ࡛ࡲయ≀ࡀーࣥࢱࣃットࢻࡓࢀࡉᢞᙳ，ࡾ

≀యࡢᙧ≧࡚ࡗࡼ࡟ኚࡢࡑ，ࡵࡓࡿࢃኚ໬量ࡽ࠿≀

యࡢ࡛ࡲ㊥離ࡸᙧ≧ࢆ⟬ฟࡿ࠸࡚ࡋ㸬῝㒊᝟ሗྲྀᚓ

Kinect v1 ，ࡾࡼ࡟࠸㐪ࡢ ࡋẚ㍑࡜ Kinect ࡀ᪉ࡢ

ྠ⛬度ࡢ計 ⠊ᅖ࡛⣙ 2ࠥ3 ಸࡣ⢭度ࡀ㧗࡜࠸ゝࢃ

ࡿ࠸࡚ࢀ 6)㸬ࡓࡲ Kinect ，ࡸゎീ度ࡢー⏬ീࣛ࢝ࡣ

ࡵࡓࡿ࠸࡚ࡋୖྥࡶㄆ㆑⠊ᅖࢫࣉࢹ Kinect ࠺⾜࡛

 ᐃࡣKinect v1   㸬ࡿࡁᮇᚅ࡛ࡀಙ㢗ᛶ࠸㧗ࡶࡾࡼ
 ᅜෆࡢ⌮Ꮫ⒪法ホ౯ࡢಙ㢗ᛶ࡟㛵ࡣ࡚ࡋ┦ᑐಙ㢗

ᛶ᳨࡚࠸⏝ࢆウࡀࡢࡶࡓࡋ多࠸㸬ホ౯ࡢಙ㢗ᛶࢆప

ୗࡿࡏࡉㄗᕪࡣ，അ↛ㄗᕪ࡜⣔⤫ㄗᕪ࡟኱ูࡿࢀࡉ

ㄗ，ࡾ࠾࡚ࡋ㝈ᐃ࡟അ↛ㄗᕪࢆㄗᕪࡣᑐಙ㢗ᛶ┦ࡀ

ᕪࡢ✀㢮࡜量࡟㛵ࡿࡍ᝟ሗࢆᚓ࠸࡞ࡁ࡛ࡀ࡜ࡇࡿ 7)㸬

ᑐ࡚ࡋ， ᐃ್ࡢ୰ࡢ࡝࡟✀㢮ࡸࡁࡘࡽࡤࡢㄗᕪࡀ

ᑐಙ㢗ᛶ⤯ࡀ᪉法ࡿࡍウ᳨࠿ࡿ࠸࡚ࡋ度ΰධ⛬ࡢ࡝

 ࡢ㝿ࡢᐃ ࡣ࡟㝿ࡿࡍ⏝ᗋᛂ⮫ࢆホ౯᪉法，ࡾ࠶࡛
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ରͯ͠ɺଌఆ஋ͷ中ʹͲͷछྨͷ͹Β͖ͭ΍͕ࠩޡ
Ͳͷఔ౓ࠞೖ͍ͯ͠Δ͔ݕ౼͢Δํ๏͕ઈର৴པੑ
Ͱ͋ΓɺධՁํ๏ΛྟচԠ༻͢Δࡍʹ͸ଌఆͷࡍͷ
Ͱ͖Δ఺Ͱɺઈର৴౼ݕΛࡦΔର͢ʹݶখ࠷Λࠩޡ
པੑͷํ͕࣮༻తͱ͍ΘΕ͍ͯΔ̔）Ň ͦͷ౷ܭ学త
ख๏ͷ̍ͭʹɺ#land-Altman ෼ੳ͕͋Γɺܥ౷ޡ
͕ࠩࠞೖ͍ͯ͠Δ͔Ͳ͏͔ݕ౼͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖ΔŇ
ԼҪΒͷઌ行ڀݚͰ͸ #land-Altman ෼ੳ͸ݕ者
಺ɾݕ者ؒͦΕͧΕʹ͍ͭͯ̎ͭͷଌఆ஋Λ༻͍ɺ
ԣ͕࣠̎ͭͷଌఆ஋ͷฏۉɺॎ͕࣠̎ͭͷଌఆ஋ͷ
ࠩΛද͢ࢄ෍ਤ（#lamd-Altman plot）Λ࡞੒͢Δɻ
�95ۉ͸ɺ̎ͭͷଌఆ஋ͷࠩͷฏ͍ͯͭʹࠩޡఆݻ
৴པ区ؒΛࢉग़͠ɺ͜ͷ区ؒ಺ʹؚ͕̌·Εͳ͍৔
߹ɺݻఆࠩޡͷଘࡏΛ൑அ͢ΔŇ ·ͨൺྫࠩޡʹͭ
͍ͯ͸ɺ#land-Altman plot ʹ͓͚Δ 1earson ͷ૬
ग़͠ɺ༗ҙ水४̑ˋʹͯ༏Ґͳ૬͕ؔࢉ਺Λ܎ؔ
ΈΒΕΔ৔߹ɺൺྫࠩޡͷଘࡏΛ൑அ͢ΔŇ ౷ܥ
߹ͳ͍৔͠ࡏଘ͕ࠩޡͱൺྫࠩޡఆݻͰ͋Δࠩޡ
͸ݸମࠩͱଌఆ͔ࠩޡΒͳΔۮવࠩޡͷΈ͕ଘࡏ
͢Δͱ͑ߟɺଌఆͷඪ४ࠩޡ（standard error of 
measurementɿ Ҏ ԼɺSE.） ΍ ࠷ খ Մ ݕ ม Խ ྔ

（minimal detectaCle cangeɿҎԼɺ.%$）Λࢉग़
͢Δ̓）Ň .%$ ͱ͸࠶ςετͳͲͷ܁Γฦ͠ଌఆʹ
ΑΓಘΒΕͨ̎ͭͷଌఆ஋ͷมԽྔͷ中Ͱଌఆࠩޡ
ͷ大͖͞Λࣔͨ͠΋ͷͰɺ.%$ Ҏ಺ͷมԽ͸ଌఆ
Ҏ上ͷࠩޡΑΔ΋ͷɺͦΕҎ上ͷมԽ͕ଌఆʹࠩޡ
มԽͱ൑அ͞ΕΔ̕）Ň Ұൠతʹ͸ .%$ ͷ95ˋ৴པ
区ؒͰ͋Δ .%$95͕༻͍ΒΕΔŇ ͦ͜Ͱ本ڀݚͰ͸ɺ

Kinect ΛྟচͰಈ࡞෼ੳ૷ஔͱͯ͠Ԡ༻͢ΔͨΊɺ
ؔઅ֯౓ʹண目͠ଌఆͷ৴པੑΛ૬ର৴པੑ͓Αͼ
ઈର৴པੑΛ༻͍ͯݕ౼ͨ͠Ň

ʲํ๏ʳ

̍ɽର৅
　 ର ৅ ͸ ੒ ਓ உ ੑ16名（ 年 ྸ22�9ʶ5�7ࡀɺ ਎ 長
173�8ʶ5�7cmɺମॏ72�6ʶ11�6Lgɿฏۉʶඪ४ภࠩ）
ͱͨ͠Ň ·ͨআ֎ج४͸੔ܗ֎Պ࣬ױɾো֐ͷطԟ
͕͋Δ者ɺ中਻ٴͼ຤ধਆܥܦͷ࣬ױɾো֐ͷطԟ
͕͋Δ者ɺ಺ՊతϦεΫΛ༗͢Δ者ɺڀݚ಺༰ͷཧ
ղʹ໰୊͕͋Δ者ͱͨ͠Ň

̎ɽํ๏
　ଌఆಈ࡞͸εΫϫοτɺϑΥϫʔυϥϯδ（ҎԼɺ
ϥϯδ）ɺ %rop 7ertical Jump （ҎԼɺ%7J）ͷ３ͭ
ͱͨ͠（ਤ̐）Ň ͜ΕΒ͸前ेࣈਟଳ（ҎԼɺA$L）
ଛইͷज़ޙτϨʔχϯά΍ A$L ଛইͷ༧๷ʹର͠
ͯͷτϨʔχϯάɺ·ͨධՁͱͯ͠Α͘࢖༻͞Εͯ
͍Δಈ࡞Ͱ͋ΔŇ ઌ行ڀݚͰ໌֬ͳ৴པੑΛಘ͍ͯ
Δؔઅ֯౓ͷଌఆ෦Ґ͸ͳ͍ͨΊɺ本ڀݚʹ͓͍ͯ
͸͜ΕΒ３ͭͷಈ࣌࡞ͷකؔઅ֯౓ʹண目ͨ͠
Ň Kinect ͸ର৅者͔Βڑ཭2�5mɺ0�75͞ߴm ͷҐஔ
ʹઃஔ͠ɺઌ行ڀݚͰଟ͘ΈΒΕͨର৅者ͷ前ֹ໘
上͔ΒଌఆΛ行ͬͨ10ʵ12）Ň ଌఆ͸ Kinect ͱݩ࣍ࡾಈ
ղੳ૷ஔ࡞ 7icon Λ༻͍ͨŇ 7icon ͸Χϝϥ10୆Λ
](ଌप೾਺100ܭ͍ͯ༺ Ͱଌఆ͠ɺ上ԼϘσΟʔ

ਤ̐　ଌఆ߲目ʵӡಈ։࢝࢟੎ʢࠨɿεΫϫοτɺதԝɿϑΥϫʔυϥϯδɺӈɿ%7+ʣ
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ㄗᕪ᭱ࢆᑠ㝈ࡿࡍ࡟ᑐ⟇᳨ࢆウ࡛ࡿࡁⅬ࡛，⤯ᑐಙ 
㢗ᛶࡢ᪉ࡀᐇ⏝的ࡿ࠸࡚ࢀࢃ࠸࡜ 8)㸬ࡢࡑ⤫計Ꮫ的

ᡭ法ࡢ 1 Bland-Altman，࡟ࡘ ศᯒࡾ࠶ࡀ，⣔⤫ㄗ

ᕪࡀΰධ᳨࠿࠺࡝࠿ࡿ࠸࡚ࡋウࡿࡁ࡛ࡀ࡜ࡇࡿࡍ㸬

ୗ஭ࡢࡽඛ⾜◊✲࡛ࡣ Bland-Altman ศᯒ᳨ࡣ⪅

ෆ᳨࣭⪅㛫࡚࠸ࡘ࡟ࢀࡒࢀࡑ 2 ，࠸⏝ࢆᐃ್ ࡢࡘ

ᶓ㍈ࡀ 2 ࡀᖹᆒ，⦪㍈ࡢᐃ್ ࡢࡘ 2 ࡢᐃ್ ࡢࡘ

ᕪࡍ⾲ࢆ散ᕸ図（Blamd-Altman plot）ࢆస成ࡿࡍ㸬

ᅛᐃㄗᕪ2，ࡣ࡚࠸ࡘ࡟ ᖹᆒࡢᕪࡢᐃ್ ࡢࡘ 95%
ಙ㢗༊㛫ࢆ⟬ฟࡢࡇ，ࡋ༊㛫ෆ࡟ 0 ሙ࠸࡞ࢀࡲྵࡀ

ྜ，ᅛᐃㄗᕪࡢᏑᅾࡿࡍุ᩿ࢆ㸬ࡓࡲẚ౛ㄗᕪࡘ࡟

Bland-Altman plot，ࡣ࡚࠸ Pearsonࡿࡅ࠾࡟ ┦ࡢ

㛵ಀᩘࢆ⟬ฟࡋ，᭷ពỈ‽ ࡽࡳࡀ㛵┦࡞ඃ఩࡚࡟5%

㸬⣔⤫ㄗᕪ࡛ࡿࡍุ᩿ࢆᏑᅾࡢሙྜ，ẚ౛ㄗᕪࡿࢀ

ಶయᕪࡣሙྜ࠸࡞ࡋᏑᅾࡀẚ౛ㄗᕪ࡜ᅛᐃㄗᕪࡿ࠶

，࠼⪄࡜ࡿࡍᏑᅾࡀࡳࡢഅ↛ㄗᕪࡿ࡞ࡽ࠿ᐃㄗᕪ ࡜

 ᐃࡢᶆ‽ㄗᕪ（standard error of measurement：
௨ୗ，SEM）᭱ࡸᑠྍ᳨ኚ໬量（minimal detectable 
cange：௨ୗ，MDC）ࢆ⟬ฟࡿࡍ 7)㸬MDC ෌ࡣ࡜

ࡓࢀࡽᚓࡾࡼ࡟ᐃ ࡋ㏉ࡾ⧞ࡢ࡝࡞トࢫࢸ 2  ࡢࡘ

ᐃ್ࡢኚ໬量ࡢ୰࡛ ᐃㄗᕪࡢ኱ࡢࡶࡓࡋ♧ࢆࡉࡁ

࡛，MDC ௨ෆࡢኚ໬ࡣ ᐃㄗᕪࢀࡑ，ࡢࡶࡿࡼ࡟

௨ୖࡢኚ໬ࡀ ᐃㄗᕪ௨ୖࡢኚ໬ࡿࢀࡉุ᩿࡜ 9)㸬

୍⯡的ࡣ࡟ MDC ࡢ 95㸣ಙ㢗༊㛫࡛ࡿ࠶ MDC95ࡀ

Kinect，ࡣ࡛✲◊ᮏ࡛ࡇࡑ㸬ࡿࢀࡽ࠸⏝ ᗋ࡛ື⮫ࢆ

సศᯒ⿦⨨࡚ࡋ࡜ᛂ⏝ࡵࡓࡿࡍ，㛵⠇ゅ度ࡋ┠╔࡟

 ᐃࡢಙ㢗ᛶࢆ┦ᑐಙ㢗ᛶࡧࡼ࠾⤯ᑐಙ㢗ᛶ࠸⏝ࢆ 
᳨࡚ウࡓࡋ㸬 

【᪉ἲ】 

 

1㸬ᑐ㇟ 
 ᑐ㇟ࡣ成ே⏨ᛶ 16 ྡ（ᖺ㱋 22.9±5.7 ṓ，㌟㛗

173.8±5.7cm，య㔜 72.6±11.6kg：ᖹᆒsᶆ‽೫ᕪ）

 ᪤ࡢᙧእ⛉⑌ᝈ࣭㞀ᐖᩚࡣ‽㝖እᇶࡓࡲ㸬ࡓࡋ࡜

 ᪤ࡢ⑌ᝈ࣭㞀ᐖࡢᮎᲈ⚄⤒⣔ࡧ୰ᯡཬ，⪅ࡿ࠶ࡀ

⌮ࡢෆᐜ✲◊，⪅ࡿࡍ᭷ࢆクࢫෆ⛉的ࣜ，⪅ࡿ࠶ࡀ

ゎ࡟ၥ㢟ࡓࡋ࡜⪅ࡿ࠶ࡀ㸬 
 
2㸬᪉法 
  ᐃືసࢫࡣクワット，࢛ࣇワーࢪࣥࣛࢻ（௨ୗ，

ࡢDrop Vertical Jump （௨ୗ，DVJ） ，（ࢪࣥࣛ 3
図)ࡓࡋ࡜ࡘ 4)㸬ࡣࡽࢀࡇ๓༑Ꮠ㠌ᖏ（௨ୗ，ACL）
ᦆയࡢ⾡ᚋトࣞーࡸࢢࣥࢽ ACL ᦆയࡢண㜵࡟ᑐࡋ

࡚ࢀࡉ⏝౑ࡃࡼ࡚ࡋ࡜ホ౯ࡓࡲ，ࢢࣥࢽトࣞーࡢ࡚

࠸ᚓ࡚ࢆಙ㢗ᛶ࡞☜࡛᫂✲◊⾜㸬ඛࡿ࠶స࡛ືࡿ࠸

࡚࠸࠾࡟✲◊ᮏ，ࡵࡓ࠸࡞ࡣᐃ㒊఩ ࡢ㛵⠇ゅ度ࡿ

ࡽࢀࡇࡣ 3 㸬ࡓࡋ┠╔࡟㛵⠇ゅ度⭸ࡢస᫬ືࡢࡘ

Kinect ㊥離ࡽ࠿⪅㇟ᑐࡣ 2.5m，㧗ࡉ 0.75m ⨨఩ࡢ

๓㢠㠃ࡢ⪅㇟ᑐࡓࢀࡽࡳࡃඛ⾜◊✲࡛多，ࡋ⨨タ࡟

ࡓࡗ⾜ࢆᐃ ࡽ࠿ୖ 10Ѹ12)㸬 ᐃࡣKinect 次元୕࡜

ືసゎᯒ⿦⨨Vicon 㸬Viconࡓ࠸⏝ࢆ ࣓ࣛ࢝ࡣ 10
計 ࿘Ἴᩘ࡚࠸⏝ࢆྎ 100Hz ࡛ ᐃࡋ，ୖୗ࣎

㉥እ⥺཯ᑕ࣐ー࢝ー࡛ୖࡓࡋ⏝╔ࢆࢶーࢫー࢕ࢹ

㈞࡟ഃ኱㌿Ꮚ，኱⭣㦵እഃୖ㢛，㊊㛵⠇እᯝྑࢆ

௜ࡓࡋ㸬 ᐃ୕ࡓࡋ次元ᗙᶆࢹࡢーࡣࢱ csv ࢓ࣇ

Kinect࡟ࡽࡉ㸬ࡓࡋᙧᘧ࡛ฟຊࣝ࢖ ࡛⮬ືᢳฟ

 
図 4  ᐃ㡯┠-㐠ື㛤ጞጼໃ（ᕥ：ࢫクワット，୰ኸ：࢛ࣇワーࢪࣥࣛࢻ，ྑ：DVJ） 
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Kinect ʹΑΔಈ࣌࡞කؔઅ۶֯ۂ౓ଌఆͷ૬ର৴པੑͱઈର৴པੑͷݕ౼

εʔπΛண༻ͨ͠上Ͱ੺֎ઢ൓ࣹϚʔΧʔΛӈଆ大
స子ɺ大଼ࠎ֎ଆ上ᰒɺ଍ؔઅ֎Ռʹష෇ͨ͠Ň ଌ
ఆͨ͠࠲ݩ࣍ࡾඪͷσʔλ͸ csv ϑΝΠϧܗ式Ͱग़
ྗͨ͠Ň ͞Βʹ Kinect Ͱࣗಈநग़ͨ͠ӈଆؔވઅɺ
කؔઅɺ଍ؔઅͷ࠲ݩ࣍ࡾඪͱ 7icon ͰಘΒΕΔ੺
֎ઢϚʔΧʔͷ࠲ݩ࣍ࡾඪΑΓӈଆකؔઅ֯౓Λ
EYcel ϑΝΠϧ上Ͱࢉग़ͨ͠Ň ऴతʹ̎ͭͷσʔ࠷
λͷ࣌ؒΛಉͤ͞ظɺൺֱͨ͠Ň εΫϫοτͱϥϯ
δ͸̍ճͷଌఆʹ͖ͭකؔઅΛ３ճ۶ͤ͞ۂɺͦΕ
ͧΕͷ࠷大කؔઅ۶֯ۂ౓Λ࢖༻ͨ͠Ň කؔઅ۶ۂ
֯౓ʹؔͯ͠͸ࣔࢦΛग़ͣ͞೚ҙͷ֯౓ͱͨ͠Ň ϥ
ϯδʹؔͯ͠͸ӈ଍Λ前ํʹग़ͤͨ͞ࡍͷකؔઅ۶
༺࢖౓Λ֯ۂ大කؔઅ۶࠷ͷࡍ౓Λଌఆͦ͠ͷ֯ۂ
ͨ͠Ň ·ͨ %7J ͸30͞ߴcm ͷ୆ΑΓδϟϯϓ͠ண
地͙͢ޙʹδϟϯϓ͢Δࢼ行Λ行͍ɺҰ౓目ͷண地
࣌ͷ࠷大කؔઅ۶֯ۂ౓Λ࢖༻ͨ͠Ň εΫϫοτͱ
ϥϯδಉ༷ɺδϟϯϓͷ͞ߴ΍කؔઅ۶֯ۂ౓ʹؔ
ͯ͠͸ࣔࢦΛ行Θͳ͔ͬͨŇ ֤ಈ࡞ͷଌఆ͸̎ճͣ
Ňͨ͠ࢪ࣮ͭ શͯͷσʔλʹରͯ͠ Shapiro-XilL ݕ
ఆΛ行͍ɺਖ਼ੑنΛ֬ೝͨ͠Ň ૬ର৴པੑͷݕ౼ͱ
਺（ҎԼɺ*$$）Λ༻͍ɺ̍ճ目ͱ܎಺૬ؔڃͯ͠
̎ճ目ͷකؔઅ۶֯ۂ౓ͷੑݱ࠶ʹؔͯ͠͸ݕ者಺
৴པੑͰ͋Δ *$$（1ɺ1）ΛɺKinect ͱ 7icon Ͱࢉ
ग़ͨ͠කؔઅ۶֯ۂ౓ͷҰக౓ʹؔͯ͠͸ݕ者ؒ৴
པੑͰ͋Δ *$$（2ɺ1）͓Αͼ（3ɺ1）ΛٻΊͨŇ
ͱͯ͠ઈର৴པੑͷ̍ͭͰ͋Δ౼ݕͷࠩޡ౷ܥͨ·
#land-Altman ෼ੳΛ༻͍ͨɻܥ౷ࠩޡͷ༗ແɾछ
ͷൣғͷਪఆΛ行ͬͨŇࠩޡɺޙ౼ݕ͍ͯͭʹྨ ܥ
౷͕ࠩޡೝΊΒΕͳ͔ͬͨ৔߹ɺઌ行ڀݚΛߟࢀʹ
.%$ Λࢉग़ͨ͠11）Ň ౷ܭॲཧʹ͸ S1SS Statistics 
19Λ࢖༻͠ɺ༗ҙ水४͸̑� ͱͨ͠Ň

３ɽྙཧత഑ྀ
　本ڀݚ͸九州看護福祉大学ྙཧ৹ࠪ委員会ͷঝೝ
Λಘͯ行ͬͨ（ঝೝ番߸ɿ28ʵ029）Ň ϔϧシϯΩએ
ͷ಺༰Λे෼ʹઆ໌͠ڀݚɺର৅者ʹ͸͖ͮجʹݴ
ͨŇ ·ͨɺࢀՃ͠ͳ͍͜ͱͰෆརӹΛड͚ͳ͍͜ͱ
Λ఻͑ɺจॻʹͯಉҙΛಘͯ行ͬͨŇ ಘͨσʔλʹ
ؔͯ͠͸ɺݸਓ͕ಛఆ͞Εͳ͍Α͏ʹ஫ҙͯ͠ݫॏ
ʹσʔλ؅ཧ͢Δ͜ͱΛઆ໌ͨ͠Ň σʔλ͸ςΩε
τσʔλͱͯ͠σδλϧԽ͠ɺͦͷϑΝΠϧ͸ύε
ϫʔυΛઃఆޙɺ҉߸ԽՄೳͳϋʔυσΟεΫ಺ʹ
อଘͯ͠ɺڀݚ୅ද者͕؅ཧͨ͠Ň

ʲ݁Ռʳ

　Kinect ͱ 7icon Ͱࢉग़͞Εͨ࠷大කؔઅ۶֯ۂ
౓ͷฏۉΛද̍ʹࣔͨ͠Ň શͯͷσʔλʹ͓͍ͯਖ਼
ΛೝΊͨŇੑن Kinect ͱ 7icon ͦΕͧΕͷੑݱ࠶
ΛٻΊͨ݁ՌɺKinect ʹ͓͍ͯεΫϫοτͱϥϯδɺ
%7J ͷ *$$（1ɺ1）͸ͦΕͧΕ Kinect 0�79ɺ0�85ɺ
0�62ɺ7icon 0�88ɺ0�94ɺ0,73Ͱ ͋ ͬ ͨŇ #land-
Altman ෼ੳΛ行ͬͨ݁Ռɺݻఆࠩޡ΍ൺྫࠩޡ͸
ೝΊͳ͔ͬͨ（ද̎）Ň Kinect ͱ 7icon ͰٻΊͨක
ؔઅ֯౓ͷҰக౓ΛٻΊͨ *$$（2ɺ1）͸ͦΕͧΕ
εΫϫοτ̍ճ目0�65ɺ̎ճ目0�61ɺϥϯδ0�75ɺ
0�79ɺ%7J0�77ɺ0�79Ͱ͋ͬͨŇ *$$（3ɺ1）͸εΫ
ϫοτͱϥϯδʹ͓͍ͯ *$$（2ɺ1）Λ上ճ͍ͬͯ
͕ͨɺ%7J ͸ *$$（2ɺ1）ͱ΄΅ಉఔ౓ͷ݁Ռͱ
ͳͬͨŇ #land-Altman ෼ੳΛ行ͬͨ݁Ռɺશͯͷ
ಈݻʹ࡞ఆࠩޡΛೝΊͨ（ද３）（ਤ̑ɺ̒ɺ̓）ɻ

ද̍　࠷大කؔઅ۶֯ۂ度ͷฏۉ

4 
 

࡜次元ᗙᶆ୕ࡢഃ⫤㛵⠇，⭸㛵⠇，㊊㛵⠇ྑࡓࡋ

Vicon ࡛ᚓࡿࢀࡽ㉥እ⥺࣐ー࢝ー୕ࡢ次元ᗙᶆࡾࡼ

ྑഃ⭸㛵⠇ゅ度ࢆ Excel 㸬᭱ࡓࡋฟ⟭࡛ୖࣝ࢖࢓ࣇ

⤊的࡟ 2 㸬ࡓࡋẚ㍑，ࡏࡉᮇྠࢆ᫬㛫ࡢࢱーࢹࡢࡘ

ࡣࢪࣥࣛ࡜クワットࢫ 1 ᅇࡢ ᐃࡁࡘ࡟⭸㛵⠇ࢆ 3
ᅇᒅ᭤᭱ࡢࢀࡒࢀࡑ，ࡏࡉ኱⭸㛵⠇ᒅ᭤ゅ度ࢆ౑⏝

ព௵ࡎࡉฟࢆ♧ᣦࡣ࡚ࡋ㛵࡟㸬⭸㛵⠇ᒅ᭤ゅ度ࡓࡋ

ࡉฟ࡟๓᪉ࢆ㊊ྑࡣ࡚ࡋ㛵࡟ࢪ㸬ࣛࣥࡓࡋ࡜ゅ度ࡢ

኱⭸㛵᭱ࡢ㝿ࡢࡑࡋᐃ ࢆ㛵⠇ᒅ᭤ゅ度⭸ࡢ㝿ࡓࡏ

⠇ᒅ᭤ゅ度ࢆ౑⏝ࡓࡋ㸬ࡓࡲDVJ ࡉ㧗ࡣ 30cm ྎࡢ

⾜ࢆ⾜ヨࡿࡍࣉࣥࣕࢪ࡟ࡄࡍᆅᚋ╔ࡋࣉࣥࣕࢪࡾࡼ

ࡋ⏝౑ࢆ኱⭸㛵⠇ᒅ᭤ゅ度᭱ࡢᆅ᫬╔ࡢ┠度୍，࠸

⭸ࡸࡉ㧗ࡢࣉࣥࣕࢪ，ᵝྠࢪࣥࣛ࡜クワットࢫ㸬ࡓ

㛵⠇ᒅ᭤ゅ度࡟㛵ࡣ࡚ࡋᣦ♧ࡓࡗ࠿࡞ࢃ⾜ࢆ㸬ྛື

సࡢ ᐃࡣ 2 ᅇࡘࡎᐇ᪋ࡓࡋ㸬඲࡚ࢹࡢー࡟ࢱᑐࡋ

࡚ Shapiro-wilk ᳨ᐃ࠸⾜ࢆ，ṇつᛶࢆ☜ㄆࡓࡋ㸬┦

ᑐಙ㢗ᛶ᳨ࡢウ࡚ࡋ࡜⣭ෆ┦㛵ಀᩘ（௨ୗ，ICC）

1，࠸⏝ࢆ ᅇ┠࡜ 2 ᅇ┠ࡢ⭸㛵⠇ᒅ᭤ゅ度ࡢ෌⌧ᛶ

Kinect，ࢆICC（1，1）ࡿ࠶ෆಙ㢗ᛶ࡛⪅᳨ࡣ࡚ࡋ㛵࡟
࡜ Vicon ࡛⟬ฟࡓࡋ⭸㛵⠇ᒅ᭤ゅ度୍ࡢ⮴度࡟㛵ࡋ

ࡿ࠶㛫ಙ㢗ᛶ࡛⪅᳨ࡣ࡚ ICC（2，1）（3，1）ࡧࡼ࠾
ࡢᑐಙ㢗ᛶ⤯࡚ࡋ࡜ウ᳨ࡢ⣔⤫ㄗᕪࡓࡲ㸬ࡓࡵồࢆ

1 㸬⣔⤫ㄗᕪࡓ࠸⏝ࢆBland−Altmanศᯒࡿ࠶࡛ࡘ

ࢆ᥎ᐃࡢ⠊ᅖࡢウᚋ，ㄗᕪ᳨࡚࠸ࡘ࡟᭷↓࣭✀㢮ࡢ

◊⾜ሙྜ，ඛࡓࡗ࠿࡞ࢀࡽࡵㄆࡀ㸬⣔⤫ㄗᕪࡓࡗ⾜

ࡓࡋฟ⟭ࢆMDC࡟⪄ཧࢆ✲ 11)㸬⤫計ฎ⌮ࡣ࡟SPSS 
Statistics 19 ࡣ‽᭷ពỈ，ࡋ⏝౑ࢆ  㸬ࡓࡋ࡜5%
 
 
 

3㸬೔⌮的㓄៖ 
 

 ᮏ◊✲ࡣ஑ᕞ┳ㆤ⚟♴኱Ꮫ೔⌮ᑂᰝጤဨ఍ࡢᢎㄆ

ᐉ࢟ࣥࢩ㸬࣊ࣝ（ᢎㄆ␒ྕ：28Ѹ029）ࡓࡗ⾜ᚓ࡚ࢆ

ゝ࡟ᇶ࡙ࡁ，ᑐ㇟⪅ࡢ✲◊ࡣ࡟ෆᐜࢆ༑ศ࡟ㄝ᫂ࡋ

࡜ࡇ࠸࡞ࡅཷࢆ┈୙฼࡛࡜ࡇ࠸࡞ࡋཧຍ，ࡓࡲ㸬ࡓ

࡟ࢱーࢹࡓ㸬ᚓࡓࡗ⾜ᚓ࡚ࢆពྠ࡚࡟᭩ᩥ，࠼ఏࢆ

㛵ࡣ࡚ࡋ，ಶேࡀ≉ᐃ࡟࠺ࡼ࠸࡞ࢀࡉὀព࡚ࡋཝ㔜

ࢫ࢟ࢸࡣࢱーࢹ㸬ࡓࡋㄝ᫂ࢆ࡜ࡇࡿࡍ⌮⟶ࢱーࢹ࡟

トࢹーࣝࢱࢪࢹ࡚ࡋ࡜ࢱ໬ࢫࣃࡣࣝ࢖࢓ࣇࡢࡑ，ࡋ

ワーࢆࢻタᐃᚋ，ᬯྕ໬ྍ⬟ࣁ࡞ーࢫ࢕ࢹࢻクෆ࡟

ಖᏑ࡚ࡋ，◊✲௦⾲⪅ࡓࡋ⌮⟶ࡀ㸬 
 

【結果】 

 

 Kinect࡜Vicon࡛⟬ฟ᭱ࡓࢀࡉ኱⭸㛵⠇ᒅ᭤ゅ度

⾲ࢆᖹᆒࡢ 1 ṇつ࡚࠸࠾࡟ࢱーࢹࡢ㸬඲࡚ࡓࡋ♧࡟

ᛶࢆㄆࡓࡵ㸬Kinect ࡜ Vicon ồࢆ෌⌧ᛶࡢࢀࡒࢀࡑ

ᯝ，Kinect⤖ࡓࡵ ，ࢪࣥࣛ࡜クワットࢫ࡚࠸࠾࡟

DVJ ࡢ ICC（1，1）ࢀࡒࢀࡑࡣKinect 0.79，0.85，
0.62，Vicon 0.88，0.94，0,73 㸬BlandѸࡓࡗ࠶࡛
Altman ศᯒࡓࡗ⾜ࢆ⤖ᯝ，ᅛᐃㄗᕪࡸẚ౛ㄗᕪࡣ

ㄆࡓࡗ࠿࡞ࡵ（⾲ 2）㸬Kinect ࡜ Vicon ࡛ồࡓࡵ⭸㛵

⠇ゅ度୍ࡢ⮴度ࢆồࡓࡵ ICC（2，1）ࢫࢀࡒࢀࡑࡣ

クワット1ᅇ┠0.65，2ᅇ┠0.61，ࣛ ，0.75，0.79ࢪࣥ
DVJ0.77，0.79 クワッࢫࡣ㸬ICC（3，1）ࡓࡗ࠶࡛

ト࡚࠸࠾࡟ࢪࣥࣛ࡜ ICC（2，1）ୖࢆᅇࡀࡓ࠸࡚ࡗ，

DVJ ࡣ ICC（2，1）ྠࡰ࡯࡜⛬度ࡢ⤖ᯝࡓࡗ࡞࡜㸬

BlandѸAltman ศᯒࡓࡗ⾜ࢆ⤖ᯝ，඲࡚ືࡢస࡟ᅛ

ᐃㄗᕪࢆㄆࡓࡵ（⾲ 3）（図 5，6，7）
 

 

 

⾲ 1 ᭱኱⭸㛵⠇ᒅ᭤ゅ度ࡢᖹᆒ 
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5 
 

⾲ 2㸬Kinect ࡜ Vicon ෌⌧ᛶࡢ

 
 

⾲ 3㸬Kinect ࡜ Vicon  度⮴୍ࡢ

 
 
  

 
図 5㸬ࢫクワット᳨ࡢ⪅㛫ಙ㢗ᛶ࡟㛵ࡿࡍBland-Altman plot（ᕥ：1 ᅇ┠，ྑ：2 ᅇ┠） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 6㸬᳨ࣛࣥࡢࢪ⪅㛫ಙ㢗ᛶ࡟㛵ࡿࡍBland-Altman plot（ᕥ：1 ᅇ┠，ྑ：2 ᅇ┠） 
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Kinect ʹΑΔಈ࣌࡞කؔઅ۶֯ۂ౓ଌఆͷ૬ର৴པੑͱઈର৴པੑͷݕ౼

ʲ࡯ߟʳ

　本ڀݚ͸ Kinect ͷྟচར༻ʹ͚޲ಈ࣌࡞කؔઅ
౓Λ֯ۂ۶ 7icon ͱൺֱ͠ɺ૬ର৴པੑͱઈର৴
པੑΛݕ౼ͨ͠Ň
　*$$ ͷ൑அج४ʹؔͯ͠ɺ Landis Β͸ɺ0�00ʵ
0�20Λ slightɺ0�21ʵ0�40Λ fairɺ0�41ʵ0�60Λ
moderateɺ0�61ʵ0�80Λ suCstantialɺ0�81ʵ1�00Λ
almost 1erfect ͱ͓ͯ͠Γɺ本ڀݚͰ͸ Landis Β
ͷ൑ఆج४Λ༻͍ͨ13）Ň
　Kinect 者಺৴པੑͰ͋Δݕ͍͓ͯʹ *$$（1ɺ1）
͸ ε Ϋ ϫ ο τ ͱ %7J Ͱ suCstantialɺ ϥ ϯ δ Ͱ
almost perfect Ͱ͋Γɺ7icon ʹྼΔ΋ͷͷ࠶͍ߴ
Λࣔ͠ɺಉҰର৅者ͷൺֱʹରͯ͠༗ޮར༻Ͱੑݱ
͖ΔՄೳੑ͕ࣔࠦ͞ΕͨŇ 本ڀݚʹ͓͍ͯଌఆ࣌ͷ
කؔઅ۶֯ۂ౓͸೚ҙͷ֯౓ͱ͓ͯ͠Γɺකؔઅ۶
৴པੑΛ͍ߴʹ४Λઃఆ͢Δ͜ͱͰ͞Βج౓ͷ֯ۂ
ಘΔ͜ͱ͕Ͱ͖ͨͷͰ͸ͳ͍͔ͱ͑ߟΔŇ ઈର৴པ
ੑʹؔͯ͠͸ݻఆࠩޡɺൺྫࠩޡͱ΋ʹೝΊͳ͔ͬ
ͨŇ ͜ͷ৔߹ͷଌఆͷ৴པੑΛ௿Լͤ͞Δࠩޡͱ͠
Ͱ͋ΔŇࠩޡવۮΒΕΔ΋ͷ͸͑ߟͯ ͸ɺࠩޡવۮ
ੜ෺学తͳݸମࠩͱଌఆͷࡍʹੜ͡Δଌఆࠩޡʹ෼
͚ Β Εɺ ͜ ͷ ଌ ఆ ޡ ࠩ Λ ݕ ౼ ͢ Δ ํ ๏ ͱ ͠ ͯ
.%$95 Λࢉग़ͨ͠Ň Kinect Ͱ̎ճଌఆͨ͠ࡍͷ਺
஋Λ࢖༻ͨ͠ .%$95 ͸εΫϫοτͰ໿14౓ɺϥϯ
δͰ໿12౓ɺ%7J Ͱ໿25౓ͱͳΓɺ%7J ʹؔͯ͠
͸ͦͷଞͷಈ࡞ͱൺֱ͠ಛʹ大͖͍݁Ռͱͳͬͨɻ
Kinect Λ࢖༻ͯ͠ಈ࡞෼ੳΛ行ͬͨࡍʹ̍ճ目ͱ
̎ճ目͕ .%$95 ͷ਺஋Ҏ上ͷ݁Ռ͕ͰΕ͹ͦΕ͸
ର৅者ʹੜͨ͡ਅͷมԽͱଊ͑Δ͜ͱ͕Ͱ͖ΔŇ ٯ

ʹ .%$95 ͷ਺஋Ҏ಺Ͱ͋Ε͹ଌఆࠩޡʹΑΔ΋ͷ
ͱ൑அ͞ΕΔŇ 本݁ڀݚՌΑΓࢉग़ͨ͠ .%$95͸
12ʙ25౓ͱଌఆࠩޡͷൣғ͕大͖͘ɺྟচʹ͓͍ͯ
ର৅者ʹੜͨ͡ਅͷมԽΛଊ͑Δʹ͸͞ΒͳΔվળ
͕ඞ要ͱ͑ߟΒΕΔŇ  
者ؒ৴པੑͰ͋Δݕ　 *$$（2ɺ1）ʹ͓͍ͯ͸શͯ
suCstantial ͩͬͨŇ ΊΔٻ者ؒͷҰ؏ੑΛݕ *$$

（3ɺ1）Ͱ͸ɺεΫϫοτ0�81ɺ0�74ɺϥϯδ0�85ɺ
0�87ͱεΫϫοτͷ̎ճ目Ҏ֎͸ almost perfect Λ
ೝΊͨŇ ଌఆ஋ͦͷ΋ͷͷҰக͸ΈΒΕͳ͍΋ͷͷɺ
Kinect ͱ 7icon ͕ࣔ͢ଌఆ஋ͷ޲܏ͷҰக౓͸͘ߴɺ
ಈ࣌࡞ͷ࠷大කؔઅ۶֯ۂ౓Λಉ༷ʹଊ͍͑ͯΔ͜
ͱ͕ࣔࠦ͞ΕͨŇ 者ؒ৴པੑʹ͓͚Δઈର৴པੑݕ
ʹؔͯ͠͸ɺશͯͷಈݻ͍͓ͯʹ࡞ఆࠩޡΛೝΊͨɻ
༰ൣڐͷࠩޡͷΈ͕ೝΊΒΕͨ৔߹ɺ͜ͷࠩޡఆݻ
ғΛʮࠩޡͷڐ༰ൣғ（limits of agreementɿҎԼɺ
L0A）ʯͱఆٛ͠ࢉग़͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖Δ̒）Ň 本ڀݚ
݁ՌΑΓࢉग़ͨ͠ L0A ͸̍ճ目ͷଌఆʹ͓͍ͯε
Ϋϫοτʵ1�5ʙ17�0౓ɺϥϯδʵ13�5ʙ3�0౓ɺ%7J
ʵ10�1ʙ16�5౓ͱͳΓඇৗʹࠩޡͷൣғ͕͍݁޿Ռ
ͱͳͬͨŇ  

ʲޙࠓͷ՝題ʳ

　Kinect ʹΑΔ̎ճͷଌఆͰ͸ܥ౷ࠩޡ͸ೝΊͯ
͓Βͣɺۮવࠩޡ͸ಉҰ৚݅Լͷଌఆͷ܁Γฦ͠ʹ
ΑΓਫ਼౓͕޲上͢ΔͨΊ̓）ɺ৴པੑͷ͍ߴଌఆ͕Ͱ
͖ΔΑ͏ʹଌఆճ਺ͷݕ౼͕ඞ要Ͱ͋ΔŇ ճ͸ࠓ
Kinect ͰಘΒΕͨσʔλΛͦͷ··ར༻͕ͨ͠ɺ
ઌ行ڀݚͰ͸औಘͨ͠σʔλʹΧοτΦϑप೾਺Λ

ਤ̓　%7+ ͷؒऀݕ৴པੑʹؔ͢Δ #MBOE�"MUNBO QMPUʢࠨɿ̍ճ目ɺӈɿ２ճ目ʣ
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図 7㸬DVJ Bland-Altman plot（ᕥ：1ࡿࡍ㛵࡟㛫ಙ㢗ᛶ⪅᳨ࡢ ᅇ┠，ྑ：2 ᅇ┠） 

 
【⪃ᐹ】 

 

 ᮏ◊✲ࡣ Kinect స᫬⭸㛵⠇ືࡅྥ࡟⏝ᗋ฼⮫ࡢ

ᒅ᭤ゅ度ࢆ Vicon ᑐಙ㢗⤯࡜ᑐಙ㢗ᛶ┦，ࡋẚ㍑࡜

ᛶ᳨ࢆウࡓࡋ㸬 
 ICCุ᩿ࡢᇶ‽࡟㛵࡚ࡋ， Landis0.20-0.00，ࡣࡽ
ࢆ slight，0.21-0.40ࢆ fair，0.41-0.60ࢆmoderate，
0.61-0.80 ࢆ substantial， 0.81-1.00 ࢆ almost 
Perfect ࡣ࡛✲◊ᮏ，ࡾ࠾࡚ࡋ࡜ Landis ᐃᇶุࡢࡽ

ࡓ࠸⏝ࢆ‽ 13)㸬 
 Kinect ࡿ࠶ෆಙ㢗ᛶ࡛⪅᳨࡚࠸࠾࡟ ICC（1，1）
࡜クワットࢫࡣ DVJ ࡛ substantial，࡛ࣛࣥࢪ

almost perfect Vicon，ࡾ࠶࡛ ⌧෌࠸㧗ࡢࡢࡶࡿຎ࡟

ᛶࡋ♧ࢆ，ྠ୍ᑐ㇟⪅ࡢẚ㍑࡟ᑐ࡚ࡋ᭷ຠ฼⏝࡛ࡁ

⭸ࡢᐃ᫬ ࡚࠸࠾࡟✲◊㸬ᮏࡓࢀࡉ၀♧ࡀᛶ⬟ྍࡿ

㛵⠇ᒅ᭤ゅ度ࡣ௵ពࡢゅ度ࡾ࠾࡚ࡋ࡜，⭸㛵⠇ᒅ᭤

ゅ度ࡢᇶ‽ࢆタᐃ࡟ࡽࡉ࡛࡜ࡇࡿࡍ㧗࠸ಙ㢗ᛶࢆᚓ

㸬⤯ᑐಙ㢗ᛶࡿ࠼⪄࡜࠿࠸࡞ࡣ࡛ࡢࡓࡁ࡛ࡀ࡜ࡇࡿ

㸬ࡓࡗ࠿࡞ࡵㄆ࡟ࡶ࡜ᅛᐃㄗᕪ，ẚ౛ㄗᕪࡣ࡚ࡋ㛵࡟

⪄࡚ࡋ࡜ㄗᕪࡿࡏࡉపୗࢆಙ㢗ᛶࡢᐃ ࡢሙྜࡢࡇ

≀⏕，ࡣ㸬അ↛ㄗᕪࡿ࠶അ↛ㄗᕪ࡛ࡣࡢࡶࡿࢀࡽ࠼

Ꮫ的࡞ಶయᕪ࡜ ᐃࡢ㝿ࡿࡌ⏕࡟ ᐃㄗᕪ࡟ศࡽࡅ

⟭ࢆMDC95࡚ࡋ࡜᪉法ࡿࡍウ᳨ࢆᐃㄗᕪ ࡢࡇ，ࢀ

ฟࡓࡋ㸬Kinect ࡛ 2 ᅇ ᐃࡓࡋ㝿ࢆ್ᩘࡢ౑⏝ࡓࡋ

MDC95ࢫࡣクワット࡛⣙ 14 度，࡛ࣛࣥࢪ⣙ 12 度，

DVJ ࡛⣙ 25 度ࡾ࡞࡜，DVJ ືࡢ௚ࡢࡑࡣ࡚ࡋ㛵࡟

స࡜ẚ㍑࡟≉ࡋ኱࠸ࡁ⤖ᯝࡓࡗ࡞࡜㸬Kinect ⏝౑ࢆ

MDC95ࡀ┠2ᅇ࡜┠1ᅇ࡟㝿ࡓࡗ⾜ࢆసศᯒື࡚ࡋ

┿ࡓࡌ⏕࡟⪅㇟ᑐࡣࢀࡑࡤࢀ࡛ࡀᯝ⤖ࡢ௨ୖ್ᩘࡢ

࡟㸬㏫ࡿࡁ࡛ࡀ࡜ࡇࡿ࠼ᤊ࡜ኚ໬ࡢ MDC95್ᩘࡢ௨

ෆ࡛ࡤࢀ࠶ ᐃㄗᕪࡿࢀࡉุ᩿࡜ࡢࡶࡿࡼ࡟㸬ᮏ◊

✲⤖ᯝࡾࡼ⟬ฟࡓࡋMDC9512ࠥ25ࡣ度࡜ ᐃㄗᕪ

ࡢ┿ࡓࡌ⏕࡟⪅㇟ᑐ࡚࠸࠾࡟ᗋ⮫，ࡃࡁ኱ࡀ⠊ᅖࡢ

ኚ໬ࢆᤊࡿ࡞ࡽࡉࡣ࡟ࡿ࠼ᨵၿࡀᚲせࡿࢀࡽ࠼⪄࡜㸬  
 ᳨⪅㛫ಙ㢗ᛶ࡛ࡿ࠶ ICC（2，1）ࡣ࡚࠸࠾࡟඲࡚

substantial ࡿࡵồࢆ㈏ᛶ୍ࡢ㸬᳨⪅㛫ࡓࡗࡔ ICC
（3，1）࡛ クワットࢫ，ࡣ 0.81，0.74，ࣛ ࢪࣥ 0.85，
ࡢクワットࢫ࡜0.87 2ᅇ┠௨እࡣ almost perfectࢆ
ㄆࡓࡵ㸬 ᐃ್ࡢࡢࡶ࠸࡞ࢀࡽࡳࡣ⮴୍ࡢࡢࡶࡢࡑ， 
Kinect࡜Viconࡍ♧ࡀ ᐃ್ࡢഴྥ୍ࡢ⮴度ࡣ㧗ࡃ，

ືస᫬᭱ࡢ኱⭸㛵⠇ᒅ᭤ゅ度ྠࢆᵝ࡟ᤊࡇࡿ࠸࡚࠼

ᑐಙ㢗ᛶ⤯ࡿࡅ࠾࡟㸬᳨⪅㛫ಙ㢗ᛶࡓࢀࡉ၀♧ࡀ࡜

㸬ࡓࡵㄆࢆᅛᐃㄗᕪ࡚࠸࠾࡟సືࡢ඲࡚，ࡣ࡚ࡋ㛵࡟

ᅛᐃㄗᕪࡀࡳࡢㄆࡓࢀࡽࡵሙྜ，ࡢࡇㄗᕪࡢチᐜ⠊

ᅖࠕࢆㄗᕪࡢチᐜ⠊ᅖ（limits of agreement：௨ୗ，

LOA）ࠖ ࡿࡁ࡛ࡀ࡜ࡇࡿࡍฟ⟭ࡋ⩏ᐃ࡜ 6)㸬ᮏ◊✲⤖

ᯝࡾࡼ⟬ฟࡓࡋ LOA ࡣ 1 ᅇ┠ࡢ ᐃࢫ࡚࠸࠾࡟ク

ワットѸ1.5ࠥ17.0 度，ࣛࣥࢪѸ13.5ࠥ3.0 度，DVJѸ
10.1ࠥ16.5 度ࡾ࡞࡜非ᖖ࡟ㄗᕪࡢ⠊ᅖࡀᗈ࠸⤖ᯝ࡜

  㸬ࡓࡗ࡞

 

【௒ᚋ䛾ㄢ㢟】 

 
 Kinect2ࡿࡼ࡟ᅇࡢ ᐃ࡛ࡣ⣔⤫ㄗᕪࡣㄆ࠾࡚ࡵ

ࡼ࡟ࡋ㏉ࡾ⧞ࡢᐃ ࡢ᮲௳ୗ୍ྠࡣഅ↛ㄗᕪ，ࡎࡽ

ࡵࡓࡿࡍୖྥࡀ⢭度ࡾ 7)，ಙ㢗ᛶࡢ㧗࠸ ᐃࡁ࡛ࡀ

ࡣ㸬௒ᅇࡿ࠶ᚲせ࡛ࡀウ᳨ࡢᐃᅇᩘ ࡟࠺ࡼࡿ

Kinect ࡛ᚓࢹࡓࢀࡽーࡲࡲࡢࡑࢆࢱ฼⏝ࡀࡓࡋ，ඛ

ຍࢆ࿘Ἴᩘࣇット࢜࢝࡟ࢱーࢹࡓࡋᚓྲྀࡣ࡛✲◊⾜

ࡾ࠶ࡶࡢࡶࡿ࠸࡚ࡋ⏝฼࡚࠼ 14,15)，ಙ㢗ᛶ࡟ୖྥࡢ
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Relative Reliability and Absolute Reliability of a 3-dimensional Motion 
Analyzer and a Multiview Motion-capture Device
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1 Department of Physical Therapy, Kyushu University of Nursing and Social Welfare
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3 St.Mary's Hospital
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ʲAbstractʳ
[Purpose] To investigate the relative reliability and absolute reliability of a 3-dimensional motion analyzer （Vicon） and a 

simple multiview motion capture device （Kinect）. [Subjects and Methods] Sixteen adult men were included in the study. 

Squats, forward lunges, and drop vertical jumps （DVJs） were measured twice simultaneously with the Kinect and the Vicon. 

Relative reliability and absolute reliability were calculated for the knee joint angles in each measurement. [Results] The 

intraclass correlation coef�cients （ICC） （1, 1） for squats, forward lunges, and DVJs were 0.79, 0.85, and 0.62, respectively, 

with the Kinect and 0.88, 0.94, and 0.73, respectively, with the Vicon. No systematic errors were observed. The ICC （2, 1） 

values were 0.65 and 0.61 for the �rst and second squats, 0.75 and 0.79 for the forward lunges, and 0.77 and 0.79 for the DVJs. 

Fixed bias was observed for all movements. [Conclusion] The knee joint angles calculated with the Kinect exhibited high 

reliability and may be useful for comparisons within the same participant. However, countermeasures such as increasing the 

number of measurements should be considered to reduce the error range.

Keywords: kinectɼmotion captureɼmotion analyzerɼrelative reliabilityɼabsolute reliability
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