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Report-ONE: ワンマンライブレポートシステム

竹川 佳成 ∗　　松村 耕平 †　　西村 陽菜 ‡

概要. 本研究では，１人でのライブ中継形式のレポートを支援するシステム「Report-ONE」を提案する．
ライブ中継ストリーミングサービスの普及に伴い，だれもが自分の興味・関心，身の回りの出来事を放送で
きるようになった．１人でのライブ中継形式のレポートにおいては，撮影後に編集ができないことや，多く
の作業を同時に行うことが求められるため，放送の品質の低下や，限られた情報の伝達といった問題を引き
起こす可能性がある．これらの問題を解決するために，状況依存性の高い現場でライブレポートを円滑に
すすめるための機能をもつシステムを開発した．

1 はじめに

多くのテレビ局やオンラインニュースサイトにお
いて，Solo Videojournalismといわれる，撮影（映
像・音声の取得および照明の制御を含む），ナレー
ション，編集などを 1人で遂行する取材手法が一般
的になってきている．これは機材の小型・多機能化
といったハードウェアの進化もさることながら，日
常を多様な視点から切り取ることへの社会的要請や，
テレビ局におけるコスト削減が背景にある [1]．Solo
Videojournalismにおいては，撮影・編集などを一
人で行うことが求められるが，これには高いスキル
が求められる [2]．Solo Videojounalismについて，
ジャーナリストの負担が作品の品質や信頼性の低下
させているとMassineoは主張している [3]．

ビデオを用いた取材とその放送はコマーシャルな
領域だけでなく，一般の人々にも広がりを見せてい
る．特にライブストリーミング放送の発展は著しく，
UstreamやYoutube Live等のライブ中継ストリー
ミングサービスの普及に伴い，だれもが自分の興味・
関心，身の回りの出来事を放送できるようになって
きている．アマチュアのみならずテレビ放送局にお
いてもインターネット放送との融合が進み，このよ
うなライブ形式の放送コンテンツは今後ますます増
えていくと予想できる．本論文において，ライブ中
継形式のVideojournalismのことをライブレポート
と呼称する．ライブレポートにおいて，レポータは
同時に多くの作業を行わなければならず，リアルタ
イムに放送されるため，撮影後に編集できない．こ
のためレポータに多くの負担を強いる．このような
レポータにかかる負担は，放送の品質の低下や，限
定的な情報しか伝達できないといった問題を引き起
こす可能性がある．

そこで本研究では，これらの問題を解決するた
めに，1人でのライブレポートを支援するシステム
「Report-ONE」の構築を目的とする．
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2 関連研究
2.1 撮影支援
撮影の支援にはこれまでいくつかの先行的な取り

組みがある．Engströmらは音楽ライブの撮影環境
において，カメラの位置を推薦する機能を中心とし
た支援システムを提案している [4]．このシステム
では，音楽のライブ会場にいる撮影者たちの映像を
ミキシングすることによってVideo Jockey映像を
協調的に作り出すことを目的としている．
Schofieldらは参加型のビデオ撮影および編集を支

援するプロジェクトBootlegger[5]を提案した．この
プロジェクトにおいては，Bootlegといわれるファ
ンによって撮影される音楽ライブなどの映像作品
（違法の場合もある）の制作をライブへ参加する一
つの動機として提供し，参加者が協調して高い品質
の Bootleg を制作することを目的としている．シ
ステムが撮影のテンプレートや撮影タイミングを提
供することによって撮影技法を熟知していない撮影
者同士が協調して高い品質の映像制作を支援する．
Mitaraiら [6]は，初心者のビデオ撮影，特に，感情
の表現を伝えるための支援システムを提案している．
本研究では、一人でのライブレポートに焦点を定

め、現場の状況の変化に柔軟に対応しながら撮影・
編集を行うマルチタスク作業を支援するための設計
と、それを実装したシステムを提案する

2.2 ロボットによる撮影
ウェアラブルロボットや，UAVなどロボットに

よってビデオ撮影を行おうとする試みがある．Mat-
sumotoらは Journalist Robot[7]といわれる，カ
メラとスピーカーおよび移動機構を備えたロボット
が身の回りのニュースを自動的に取材し，蓄積する
システムを提案している．これは Solo Journalism
ならぬ Zero Journalismへの一提案ではあるが，実
現に向けては解決しなければならない多くの問題が
残っている．
より実際的な例ではByersらによるロボットによ

る写真撮影の試み [8]がある．これは，予め設定さ
れた構図をもとに，ロボットが適切な写真を自動的
に撮影するというものである．構図をテンプレート
化して，それをもとに撮影しようとする試み [5]は，
Bootlegger でも採用されており，ロボットによる
支援という観点においてより現実的である．Kashi-
wabaraらはTEROOS[9]といわれる肩乗り型ロボ
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図 1. Fast Forwardセッションにて複数人のスタッフ
でライブレポートしている様子

ットを提案している．これは，遠隔の操作者が協力
者の肩を借りて移動およびコミュニケーションを図
る一種のテレプレゼンスロボットであるが，このよ
うな仕組みを用いることでテレプレゼンスとしての
Journalist Robotの可能性を考えることができる．
Higuchi らは Flying Eyes[10] といわれる UAV

を利用した自由視点映像コンテンツを撮影するため
のシステムを提案している．このシステムは自律撮
影とカメラワーク指示のためのUIを備えている．カ
メラワークの自動化についてもライブレポート支援
における一つの可能性として考慮したい．

3 設計
提案システムの典型的な利用シーンである見本市・

展示会を例にライブレポートの特性について考えて
みる．視聴者に見本市や展示会の様子を伝えるため
に，レポータは会場全体の雰囲気を説明したり，多
数あるブースのいくつかを訪問し展示者を取材した
りする．このライブレポートにおいては下記のよう
に，複数の被写体・音源の撮影（1.–4.），照明の制
御（5.），映像の切り替え（スイッチング）・テロッ
プ・BGM・効果音の挿入や画面のレイアウト変更
といった編集（6.–8.），取材そのものを円滑に進め
るための支援（9.），配信（10.）が必要になる．

1. 会場全体の様子や雰囲気などを説明するレポー
タ自身の撮影

2. ブース内の展示者にインタビュするために，展
示者の撮影

3. 展示物やポスタなどの撮影

4. 展示物を体験している来場者あるいはレポー
タ自身の撮影

5. 暗い場所において撮影できるよう，現場を明
るくするための照明

6. 視聴者が状況を理解しやすくするためのテロッ
プの挿入

7. 現場の雰囲気を盛り上げたり，現場のイメー
ジを誘導するための BGM・効果音の挿入

図 2. 初期プロトタイプと 4番目のプロトタイプ

8. (1)-(4)を切り替えたり，同時に表示するなど
画面レイアウトの切り替え

9. 取材がスムーズに進行するようにタイムキー
プやプロンプトの提示

10. 編集済映像コンテンツの配信

ライブレポートにおいて，レポータは時々刻々と
変化する状況に柔軟に対応（状況依存性）し，複数
業務を同時に遂行しなければならない（マルチタス
ク性）ため，図 1に示すように，一般的に複数人の
スタッフがチームを組んで取材する．本研究では，
情報機械技術を活用することで，1人であっても複
数人で取材している場合と同等の品質のコンテンツ
を制作できることを目指している．提案システムを
活用できる場面は，展示会・見本市以外にも，結婚
式・合コンなどの各種パーティ，代理旅行，授業参
観，ビジネスミーティング，運動会などが考えられ
る．また，提案システムを利用するユーザは，提案
システムを利用するユーザは，高校や大学の映画部
で映像を撮影しているセミプロフェッショナルなカ
メラマン，プロフェッショナルなカメラマンだけで
はなく，ホームビデオの撮影などアマチュアカメラ
マンを想定している．

3.1 実運用
筆者らはこれまで 4年以上にわたって，学会のデ

モ発表におけるFast Forwardセッションを対象に，
ライブレポートを実施してきた．HCI系の学会にお
いても一般的になっている Fast Forwardセッショ
ンは，数多くの発表があるデモ・ポスタ発表を俯瞰
する目的で行われる．その多くは，発表者が 1分程
度の間登壇し，発表の概要を説明するものである．
ここでの問題点は多くの場合，プロトタイプなどの
デモ素材を登壇発表において説明できない点である．
我々は，この Fast Forwardセッションをより良い
ものにするべく，デモ発表のブースと登壇発表の会
場をビデオ中継する試みを行っている．ここでは，
レポータがデモ発表のブースに出向き，発表者の説
明とデモ，場合によっては体感レポートを行うこと
で，より効果的にデモ・ポスタ発表を紹介する．この
ビデオ中継の試行は当初図 1のようにクルーによる
ものであった．この試行は学会の参加者から好評を
得たものの，レポータ，カメラマン，ディレクター，
照明，音声といった多くのスタッフから構成されて
いたため，学会を運営するスタッフの人的資源を消
費してしまう問題があった．
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そのため，我々は 2014年から一人のレポータが
上記のすべてを担当するというワンマンライブレ
ポートを支援するためのシステム開発を行ってきた．
我々は CHIや Ubicomp/ISWCといった国際会議
と国内会議において，およそ 3ヶ月に一回のペース
で 2014年 12月から，2015年 12月まで 5回の実運
用を実施し，実運用から得られた問題を改善してき
た．この運用は 1回あたりおよそ 60分程度，合計
390分，350件のデモ・ポスタ発表を取材した．こ
れら 5回の実運用を通して、以下のシステムの設計
指針を導出した．

3.2 システム要件
レポータは時々刻々と変化する撮影現場において

状況を判断する．また，ときには想定外のアクシデ
ントにも対応しなければならない．これらを考慮し
て，システムが提供するさまざまな機能を，利用す
るかどうか即座に判断し，的確なタイミングで，適
切に操作する必要がある．一方，レポータのリソー
スは限られており，状況依存性の高い現場で，マル
チタスクを円滑に実施するために，次の 5つに着目
してシステムを設計する．

撮影器具のパラメータの自動設定
例えば，照明を照射する向きは，撮影しているメ

インカメラがどの被写体を撮影しているかで決まる．
照明の光量は周囲の明るさから，マイクの感度は話
者の声量から決まる．このように ，撮影器具や撮影
の特徴をルール化することで，撮影器具のパラメー
タを自動的に設定できる．これにより，レポータの
操作負荷を軽減できる．

番組テンプレートの利用
番組には，イントロ・視聴者に伝えたい具体的な

内容・エンディングといったように構造があり，各
構成要素において最適な画面レイアウト・BGM・使
用するカメラなどが決まっている場合がある．また，
番組名や出演者名など番組全般においてテロップと
して挿入する情報もある．これらをテンプレートと
して用意しておき，事前にシステムに情報を入力し
ておくことで，イントロやエンディングに遷移した
ときに最適な画面レイアウト・テロップ・BGMをワ
ンボタンで呼び出せる．このように各種機能をパッ
ケージ化しまとめて制御できれば，レポータの操作
負荷の軽減につながる．また，レポータ自身でタイ
ミングを操作できるようにしておけば，例外的な状
況にも柔軟に対応できる．

レポータの気づき支援
経過時間やマイクの声量レベル，撮影中の映像な

どの撮影状況や，レポータが次にすべき行動を直観
的に提示することで，レポータの思考・判断・行動
を補助できる．

周囲の協力
レポートを円滑に進めるためには周囲（インタビュ

イ・現場にいる一般人）の協力も重要である．例え
ば，ライブレポートにおいてカメラワークはコンテ
ンツの品質に大きく影響する．また，さまざまな要
素が複雑に絡み合っているため，どの被写体をどの
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図 3. システム構成

ようなアングルおよびズーミングで撮影するかは，
システムが自動的に決めることは難しい．レポータ
がカメラワークをイメージしカメラを操作するだけ
でなく，インタビュイに撮影中の映像を確認しても
らい，インタビュイ自身が適切な行動を考え・判断
できるような自由度を提供することで，レポータの
負荷を軽減できる．特に，見本市や展示会では，レ
ポータよりもインタビュイの方が展示物について深
く理解しており，視聴者に届けたい映像の具体的な
イメージをもっている場合がある．既存の撮影現場
ではプロフェッショナルなカメラマンがインタビュ
イの動きを想像しながらカメラを制御するが，提案
システムを利用するレポータはカメラワークについ
て特別な知識があるとは言いがたい．したがって，
カメラワークの主導権をインタビュイに柔軟に任せ
られるようにすることも，高品質な映像を撮影する
1つの方法といえる．
また，現場には撮影に関係ない人々がいる場合が

多い．このとき，ライブレポート中であることを周
囲に明示的に知らせることで，撮影を邪魔しないな
どの配慮を期待できる．

代替コンテンツへの差替
ライブレポート中に想定外のアクシデントが生じ

るときがある．この解決方法として，制作済のジン
グル動画やPVの再生，その場で静止画を撮影して
場をつなぐなどが考えられる．一時的に代替コンテ
ンツに差し替えることで，トラブルを未然に防ぎ，
視聴者に違和感なくライブレポートを続けられる．

3.3 システム構成
提案システムのシステム構成を図 3に示す．提案

システムは，カメラやマイクで生成される映像音声
情報を入力とする．また，カメラ映像のブレを軽減
するための加速度センサ情報や，システムが提供す
る各種機能を選択するためのボタンの操作情報も入
力とする．さらに，出力デバイスとしては，インタ
ビュイやレポータに撮影状況を視覚的にフィードバッ
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表 1. 各スイッチに割り当てられた機能
機能

VSS PinPモードへの切り替え
テロップ送り
テロップ戻し

VSK H and Hモードへの切り替え
全画面モードへの切り替え
手元ライトのOn/Off
頭上ライトのOn/Off

クするためのディスプレイ，照明効果および警告イ
ンジケータ用LED，照明の向き制御するためのモー
タがある．システムは主に次の 3つの部位から構成
される．

• Video-Shooting Stick(VSS)：右手で把持さ
れる一脚が搭載された撮影モジュール

• Video-Shooting Knuckle(VSK)：左手で把持
される撮影グローブ

• RoBot Lighting (RBL)：頭頂部付近にある
ロボット照明

以下，それぞれについて説明する．

Video-Shooting Stick (VSS)

VSSの筐体は直方体であり，撮影用カメラ・音声
取得用マイク・撮影状況確認用ディスプレイ・照明が，
筐体の両面に搭載されている．また，レポータ側の
面には，表 1に示すようにカメラワークやテロップ
などを切り替えるための操作ボタンが搭載されてい
る．さらに，VSS筐体の上面には，後述する RBL
の向きを制御するための照明用赤外線カメラが搭載
されている．加えて，VSSの底面には安定生を確保
するための一脚が取り付けられている．
初期プロトタイプの撮影用カメラは，インタビュ

イを撮影するために 1台だけ搭載していた．しかし
移動しながらレポートする際には一時的にレポータ
の顔を映すことが必要になる．このため，レポータ
を撮影するためのカメラの必要性を発見し，撮影用
カメラはインタビュイおよびレポータをそれぞれ撮
影するために 2台搭載することにする．
撮影用カメラのパン・チルト・ズームは手動で行

い，具体的には，被写体に対して VSSを物理的に
近づけたり遠ざけたり，VSSそのものの向きを変更
したりすることで実現する．可動式のPTZ（パン・
チルト・ズーム）カメラを利用し手元のコントロー
ラでパン・チルト・ズームを操作する方法も考えら
れるが，左右の手は VSSや VSKを把持する必要
があり，指によるスイッチ類の複雑な操作は困難で
あるため，制約の弱い手首・腕・肩を積極的に利用
することにした．これは，VSKにおいても同様で
ある．また，VSSには一脚が取り付けられているた
め，VSKと比較して高い安定性をもつが，被写体
の近くにカメラを寄せて「寄りの映像」を撮影する
ことは難しい．したがって，VSSはインタビュイの
全身やバストショットといったように「引きの映像」
や，安定性が求められるポスタの撮影などに向いて

図 4. プロトタイプシステム

いる．音声取得用マイクは被写体やレポータの音声
を取得するために使われる．また，照明は，RBLの
補助的な役割として利用される．RBLは撮影現場
全体を照らすために利用される．RBL の光をVSS
の筐体が遮ってしまう場合に VSSの照明を利用し
たり，レポータ自身の顔にはRBL の光があたらな
いため，暗い現場でレポータを撮影する場合に利用
する．これに関しては，過去の実運用で得られた問
題点として確認している．
操作ボタンは一脚の付け根に設置されている．こ

こに配置することで，レポータは一脚を握りながら
親指でボタンを操作できると同時に，ボタン操作時
に VSS全体が揺れてしまいカメラ映像がぶれるこ
とも防げる．なお，撮影状況確認用ディスプレイお
よび照明用赤外線カメラの詳細は後述する．

Video-Shooting Knuckle (VSK)

VSKは図 4に示すようにメリケンサック型のイ
ンタフェースである．このような UIデザインにす
ることで， VSKそのものを把持できると同時に，
指の自由度が高くなり，ボタンを操作しやすくなる．
VSKには，被写体撮影用カメラ・加速度センサ・マ
イク・照明・操作ボタンが搭載されている．VSKの
把持状態は 2通り（水平あるいは垂直）存在する．
VSKを把持時，手首の関節を支点として左右上下
にカメラをパンあるいはチルトできる．体勢によっ
て，最適なVSKの把持状態は異なるため，レポー
タは状況によって選択的に使い分ける．
初期プロトタイプでは，VSSの撮影用カメラを

操作しながら，VSKの撮影用カメラを操作すると
きに映像が傾いてしまうことが散見された．これを
解決するために，加速度センサデータにより VSK
に搭載されているカメラが水平かどうか認識するこ
とで，自動的に水平補正を行う機能を提案する．こ
の水平補正機能により，レポータがカメラ制御や，
ディスプレイに提示された情報の閲覧に集中してい
たとしても，適当に被写体にVSKを近づけるだけ
で水平が保たれた映像を撮れる．上述したように，
VSKの状態（水平あるいは垂直）を自動的に認識
し，状態に応じて，映像そのものを回転させる．
また．VSKにもVSSと同様の目的で，照明およ

びボタンが搭載されている．VSKは握ることを想
定しており，ブラインドで操作できるよう VSSと
比較してボタンのサイズは大きい．各スイッチは指
を少し伸ばして，指の関節を曲げるだけで押せるよ
うに工夫されている．



Report-ONE: ワンマンライブレポートシステム

Robot Lighting (RBL)

RBLには，リング型のLED照明，サーボモータ，
赤外線LEDが搭載されている．RBLの主要な用途
は，暗い環境において照明を点灯して撮影現場を明
るくすることである．しかし，レポータを中心とし
て全方向への明かりの照射は，消費電力や可搬性な
どの観点から効率的でない．上述したように，VSS
やVSKにおいて「寄りの映像」を撮影する場合は，
VSSやVSKに搭載された LEDでカバーできるた
め，VSSで「引きの映像」を撮影している被写体に
RBLの照明を照射する．

RBLに搭載した LED照明の向きと，VSSのイ
ンタビュイ用カメラの向きをそろえるために，VSS
の照明用赤外線カメラが RBLに搭載された赤外線
LEDを常時追跡する．リング型LEDの向きと赤外
線 LEDの向きは同じになるように設置されている．
したがって，赤外線カメラ映像から検出された赤外
線 LEDの位置が，映像内において中心にくるよう
に LED照明の向きを制御する．
Fast Forwardセッションでは 1人あたりの持ち

時間が厳密に決まっているという特性上，過去のプ
ロトタイプでは，タイムキープ機能を搭載していた．
持ち時間を過ぎた場合には，ディスプレイに「タイ
ムアップ」を意味するアノテーションが表示される
がインタビュイは必ずしもディスプレイを見ている
とは限らず気づかれないことが多々あった．効果音
でインタビュイに気づかせることもできるがマイク
が効果音を拾ってしまい聴衆に不要な情報を与えて
しまう．これを解決するために，RBLの用途とし
て，アラート機能を提案する． この機能は暗い場
所では使えないが，LED照明を点滅させることで，
ライブレポート中にレポータやインタビュイなど現
場にいる人々に，タイムアップなどのアラートを提
示できる．RBLの副次的な効果として，これは頭
頂部にあり目立つため，来場者がライブレポート中
であることに気づきやすく，取材そのものを来場者
に妨げられにくくなる．

3.4 提示コンテンツ
VSSの両面に搭載されたディスプレイに提示され

ているコンテンツについて図 5および図 6をもとに
説明 する．なお，図中の番号は，以下の箇条書き番
号に対応している．

レポータ用画面
レポータ用画面には，各カメラのプレビュ映像，

最終的に視聴者が見るアウトプット映像，マイクレ
ベル，メッセージが提示される．

プレビュ映像とアウトプット映像 レポータは 3つ
の撮影用カメラをもっており，これらを選択的に利
用しながら被写体を撮影していく．また，3つの撮
影用カメラの中からどれか 1つをアウトプット映像
に割り当てる以外に，アウトプット映像にメイン映
像とは別にサブ映像を重畳する PinP (Picture in
Picture) や，アウトプット映像の左半分および右半
分それぞれに異なる映像が配置される H&H (Half
and Half)といったように，複数カメラの映像を同時
に利用する．特にライブレポートでは，撮り直しや，

(1) (2) 

VSS
VSK

VSS VSS

(3) 

(1) 

図 5. レポータ用画面

(4) (5) 

(6) 

図 6. インタビュイ用画面

撮影の中断はできないため，次のシーンを想定しな
がらカメラワークを考える．このため，レポータが
各カメラのリアルタイムなプレビュ映像を確認する
ことは，円滑なライブレポートにおいて欠かせない．
さらに，最終的に視聴者に配信するアウトプット映
像の確認も重要である．したがって，アウトプット映
像は大きいウィンドウで，複数あるプレビュ映像は
小さいウィンドウでそれぞれ提示する．初期プロト
タイプでは，アウトプット映像は，胸部に装着した
タブレットに大きく表示していた．しかし，レポー
タは 2台のカメラの画面をみて撮影することに集中
する必要があり，ライブレポート中にレポータが自
身の身体を覗きこむことは困難であった．この解決
のために，個々のカメラおよび最終のアウトプット
映像を一つの画面に集約する．

マイクレベル マイクレベルの表示は，マイクの音声
レベルが適切かどうかを確認するために用いる．こ
の際，現状のマイクレベルを提示すると同時に，マ
イク入力結果をもとにした行動（もっと小さく，調
度よい，もっと大きく）を提示する．これらは，直
観的な現状理解および行動変容をレポータに提供す
る．

メッセージ ライブレポート中のレポータは，適切な
映像が撮影あるいは配信されているかプレビュ映像
やアウトプット映像に集中しなければならない．ま
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た，テロップの挿入や，時間管理の意識も，散発的
に生じる．さらに，レポータとして適切なコメント
を述べ，インタビュイを紹介するためにインタビュ
イの氏名や所属など忘れてはいけないキーワードも
多数ある．各イベントや状況に応じて，重要度の異
なる 2種類のメッセージ（緊急メッセージと平常メッ
セージ）を提案する．緊急メッセージは，テロップ
の更新・カメラ切替・重要台詞など，即時性の高い行
動や言葉の備忘通知として，画面全体にメッセージ
を表示する．例えばテロップの更新を催促するメッ
セージにおいて，レポータが適切に処理することで，
緊急メッセージは消える．この緊急メッセージは一
時的に表示されるため，プレビュやアウトプット映
像の一部が，この緊急メッセージで隠されても問題
ない．一方，平常メッセージは，経過時間・次のテ
ロップの内容など，即必要でないメッセージを，常
時，メッセージウィンドウに提示されている．初期
プロトタイプでは，平常メッセージだけであった．
このため，例えば，テロップ切替のメッセージが提
示された場合，レポータはその事実に気づくものの，
他の業務で上書きされてしまいテロップの切替えを
忘れてしまうことが多々あった．このように緊急メッ
セージとして画面中央に点滅させることで，強い備
忘録効果がある．

インタビュイ用画面
インタビュイ用画面は，レポータ用画面よりも提

示される情報は少なく，アウトプット映像・マイク
レベル・メッセージなどインタビュに必要な情報が
提示される．

アウトプット映像 初期プロトタイプでは，インタ
ビュイ用のディスプレイは搭載していなかったが，2
回目以降にインタビュイ用ディスプレイを搭載し，
ファイナル映像をインタビュイに提示したところ最
適なアングルやサイズで撮影されるようインタビュ
イ自身で調整してくれる効果があることを発見した．
特に，インタビュイが開発したスマートフォン上で
動くアプリケーションや，掌サイズの小型ガジェッ
トをインタビュイ自身が説明する場合において，イ
ンタビュイがスクリーンを見ながら適切に撮影され
ているか確認でき，好評であった．

マイクレベル レポータ用画面と同様，マイクレベ
ルおよび対応をインタビュイに提示することで，イ
ンタビュイ自身が適切な音声で発話しているのか確
認できると同時に，行動を改善できる．

メッセージ これはレポータと同様であるが，緊急か
つ重要なメッセージ（例えば，タイムアップなど）
は画面全体に大きいフォントで点滅させ気づきやす
くする．一方，それ以外のメッセージに関しては，
メッセージウィンドウに常時提示する．

4 まとめ
本研究では，1人でのライブレポートを支援する

システム「Report-ONE」を構築した．マルチタス
クかつ状況依存性の高い現場で，ライブレポートを
円滑に進めるための要件を明らかにし，プロトタイ

プシステムを実装した．本論文では触れないが，別
に評価実験も実施しており，プロトタイプシステム
で撮影した映像の品質は，複数人で取材をする形態
の比較手法で撮影した映像の品質よりも高く，良好
な結果が得られている．しかし，提案システムの改
善点として，VSKの安定性の向上が明らかになった．
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