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Abstract: Service robots need to be able to recognize objects located in complex environments. Although there has been recent 

progress in this area, it remains difficult for autonomous vision systems to recognize objects in natural conditions. Thus we propose 

an interactive object recognition system, which asks the user to verbally provide information about the objects that it cannot 

recognize. However, humans may use various expressions to describe objects. Meanwhile, the same verbal expression may indicate 

different meanings depending on the situation. Thus we have examined human descriptions of object shapes through experiments 

using human participants. This paper presents the findings from the experiments useful in designing interactive object recognition 

systems.

1. まえがき 

頼んだものを取ってきてくれるようなサービスロボッ

トの実現には物体認識が必要である．物体認識は進歩して

きているが完全な認識は難しい．そこで，認識ができない

場合には，対象物に関しての情報を人間から教えてもらう

対話物体認識が提案されている[1][2].自然な対話をする

ためには，人間が自然に表現する内容を理解する必要があ

る.人間は多くの表現を用いるが，一方で，同じ表現で異

なる対象を指す場合もある．対話物体認識で人間が指示す

る主な物体の属性は色と形である．すでに色については，

人間がどのような表現をどのような意味で使うかについ

て調査した[2]．ここでは形について人間の表現と指示さ

れる対象の関係について調査した結果を報告する． 

2. 形状表現の調査 

人間が形状に関して日常使う言葉を収集・調査した．そ

して，その言葉がどのような形状を指しているか調べた．  

2.1  実験１：形状表現の伝達 

被験者を用いた実験で，どのような形状表現が使われる

か調べた．形状表現としては,物体の外形（輪郭）だけで1

なく，物体を構成している部品の輪郭や模様等も含めて考

えた. 

実験手順を図１に示す．テーブルに多数の生活品をラン

ダムに配置しておき,「指示者」と「回答者」を組とし,

指示者は回答者に欲しい物の形状を伝える．回答者は依頼

された物が何かを判断して，推定物を回答する.  
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5組の被験者（全員，大学生）について実験を行い，143

の形状表現を収集した．収集した表現を分類した結果を図

2に示す．図の上のグラフは「指示者の形状表現の割合」

を示す．視点に依存しないと考えられる 3次元形状全体を

表現する場合に加え，正面，上面，側面などの特定の方向

から見た場合の 2次元形状で表現する場合も多く見られ

た．今回の実験では「形状」表現と指示しただけなので，

付着などした部分の形状や表面の模様の形状を表現した

場合もあった．図２の下のグラフは全体形状の表現をさら

に分類したものである．幾何学的な表現だけでなく，V,U

字型，ドーナツ型など，その形状をもつ文字や物体名によ

り形状を表現する場合も多かった．  

 
図 2  指示者の用いた形状表現の割合 

図 1 実験手順 

 



2.2  実験２：同一表現による異なる形状の表現 

実験１を通じて，同じ表現でも異なる幾何学的形状を指

す場合があることに気付いた．それなら，もし，同じ言葉

で表現される可能性のある物体が複数あった場合，その言

葉ではどの物体が指示されるだろうか．そこで，1例とし

て「丸いもの」という表現について，実験的に調べた． 

 球，円盤，ドーナツなど，「丸い」と言われる可能性の

ある物体，それに隅の丸まった板状の物体も「丸まったも

の」と言われる場合があるので，それも含めて図３のよう

な10種類の物体（比較のために丸いとは言われないであろ

う直方体を１つ加えた）について，２つずつを組にした全

45組について，「丸いものを取って」と言われたらどちら

を選ぶかを聞いた．物体はCGで作成し，紙に比較するもの

を並べて印刷したものを見せて，回答してもらった．57

人の被験者（全員，大学生）について実験を行った． 

 

    
 

   
 

 

図3 ＣＧで作成した10種類の物体形状 

この一対比較法の結果から「丸い」ものの程度について

尺度構成を行った結果を図 4に示す[3]．「丸い」という

表現は直接的には 3次元の球と 2次元の円の両者を指す場

合があると考えられるが，この実験結果によると全般的に

球，ドーナッツ型，卵型のように 3次元形状の方がより「丸

い」と判定されている．もし，複数の丸いものと呼ばれる

可能性のあるものがあった場合，人間が「丸いもの」と言

ったならば，この実験結果で尺度値の大きい順に対象物候

補とするような利用法が考えられる．ただし，今回の実験

は人為的な設定であり，実際に複数の丸いと思われる物体

があったとき，人間は他の表現を用いるかもしれない．し

かし，この結果はロボットの知識として有用だと考えられ

る．実際に，４隅が丸まった板が，角張った板と同時に存

在する場合には，「角が丸まっている」というように，修

飾語は付くが，「丸」という表現が用いられることは考え

られる．さらに省略して「丸い方」というような表現が用

いられる場合もあるかもしれない．このように同じ表現で

異なる形状を指す場合については，さらに検討が必要だが，

その手始めとして興味深い知見が得られたと考えている． 

 

 

3. 対話物体認識における形状認識の理解 

実験結果から，対話物体認識システムにおいて，人間の

形状表現を理解するためには，以下を考慮する必要のある

ことが分かった． 

① 2次元形状表現は，ある方向から見た物体の形状を表す

場合がある． 

② その形状が典型的である物体名で形状を表現する場合

がある． 

③ 全体でなく，部分や模様について言う場合がある． 

④ 同一表現で異なる形状を指示する場合がある． 

いずれも，上記の①～④の場合があるということで，断

定的なものではない．したがって，対話物体認識システム

では，人間の表現が上記のような場合を含む可能性がある

として，画像を調べなければならない．また，実験結果に

よると，例えば「丸いもの」と言われて，画像中から球と

円盤が検出できた場合は，人間は球の方を指していると思

われる．この例以外の表現の場合は，どうなのか，また，

実際にサービスロボットが遭遇すると思われる場面では

どのような指示がなされるのかなど，さらに調査・検討が

必要である． 

４. まとめ 

対話物体認識の実現を目指して，人間が用いる形状表現

について調査した．形状表現は多様であるとともに，状況

に応じて，その指示する形状が異なる場合があることが明

らかになった．現在，この知見に基づいた対話物体認識シ

ステムを開発中である．表現の解釈とともに，表現の指示

する形状を画像中から検出することが必要であり，これに

ついても検討を進めている． 
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図4 「丸いもの」と表現される形状の尺度値 
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