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遍在する顔ロボットによる注意誘導システム
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概要. 人の視線はコミュニケーションの中で注視対象や自身の感情などの様々な情報を他者に伝えてお
り，人は他者の視線から暗示的な情報を読み取りながら生活している．近年，人と同じ外見をもつロボット
の開発が多数行われており，視線によるコミュニケーションや情報伝達は人とロボットの間でも可能にな
ると考えられるが，日常生活でロボットが多数存在する環境において，ロボットの視線がユーザに与える
影響を調査した研究は筆者らの知る限り存在しない．そこで本研究では，日常生活環境に顔ロボットを遍
在させ，ロボットの視線による注意誘導でユーザに情報を提示するシステムを提案する．本稿では，日常生
活上に顔ロボットが存在する環境での注意誘導の効果を調査するために，部屋内に設置された複数の顔ロ
ボットによる注意誘導効果を検証する実験を行い，注意誘導を利用したサービスの可能性を評価実験に基
づいて議論する．

1 はじめに

我々は日常生活において，アイコンタクトや共同
注視など，様々な場面で視線を活用している．これ
までの研究により，人は他者の視線方向へ注意が向
くことがわかっており [1]，この効果は視線への意識
的な気付きがなくても確認されている [2]．これら
の働きから，視線は無意識的な情報処理を促し，直
観的で暗示的な情報の提示を行っているといえる．
近年，人間によく似た外見をもつロボットが数多

く開発されており，人間に代わってサービスを行う
などこれからの社会での活躍が予想される．今後，
このような視線によるコミュニケーションや情報伝
達は人とロボットの間でも可能になると考えられる．
そこで本研究では，生活環境上に人の顔を模した

ロボット（顔ロボット）を複数設置し，その視線に
よる注意誘導を利用したアンビエントな情報提示シ
ステムを提案する．本稿では部屋内に複数のロボッ
トを設置した場合で注意誘導効果を再現し，サービ
スを実現できるかを議論する．

2 関連研究

これまでに視線による注意誘導効果の検証を行っ
た研究としてDriverらのものがある [1]．手がかり
として画面に提示した人の顔写真の視線方向が，後
に画面に表示されるターゲットの位置と一致する場
合，ターゲットに対する反応時間が短くなることを
示した．Satoらは，被験者ごとに「視線方向が見え
なかった」と答える視線手がかりの提示時間を事前
に調べそれを閾値とし，注意を誘導する効果は閾下
の場合でも同様に生じることを明らかにした [2]．
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Hoqueらは人の顔を模したロボットを用いて壁に
かかった絵画への注意誘導を行った [3, 4]．被験者
は椅子に座り絵画を見回すだけの状況で，普段の生
活でロボットを特に意識していない状況での効果を
示すものではない．このように人に似た顔をもつロ
ボットを用いた注意誘導の研究も行われているが，
日常生活の環境上に顔ロボットが遍在する影響につ
いての研究は筆者らの知る限り行われていない．

3 システム

本研究では，生活環境に遍在する顔ロボットの視
線によって人の注意を誘導するシステムを提案する．
本稿ではロボットの視線による誘導効果を調査する
ことと，環境上に遍在させることに重点を置き，頭
部のみを再現した顔ロボットを用いる．
システムはカメラやセンサ，PC，マイコン，モー

タ，顔モデルで構成される．モータは顔ロボットの
顔の向きや目玉を動かすために用いられる．カメラ
やセンサで人や周辺環境の状況を認識し，得られた
データを元にPCで状況と目的に適した制御角をマ
イコンに送信しモータを制御する．また，ユーザが
操作することで任意の動作を行うことも想定する．
実装した顔ロボットを図 1に示す．本稿では想定

した実験環境に設置できるように顔ロボットの大き
さは，高さが 8.8 cm，横幅が 6.7 cm，奥行きが 7.8
cmで作成した．顔モデルは，人の顔を再現するた
めに第一著者の顔を 3Dスキャンし，得られたデー
タを 3Dプリンタで出力し着色したものである．頭
部全体を動かすために 2つ，目玉を左右に動かすた
めに 1つのモータを用いた．本稿では，カメラやセ
ンサの認識結果との連動は行っておらず，無線通信
によってPCからマイコンにモータの制御角を送信
し，手動で無線制御を行ったり，指定した時間に応
じて動作したりするように設定している．
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図 1: 顔ロボット

4 実験

室内設置実験

図 2のように大学内の学生居室に 4体の顔ロボッ
トを設置し，顔ロボットの視線が動くことで被験者
の注意が移動するのかを調査した．アイトラッカを
用いて，被験者の視野映像と注視点情報を記録し，
webカメラで部屋全体を撮影した．被験者には普段
通りの行動をしてもらうよう伝え，実験者は別室で
webカメラの映像をリアルタイムで確認しながら，
顔ロボットを操作した．実験時間は約 1時間で，被
験者は普段その部屋で研究活動を行う学生 5名であ
る．実験後，被験者に「顔ロボットの存在感につい
て」と「顔ロボットの視線方向について」を 5段階
で回答する質問と，自由記述のアンケートを行った．
実験の結果，顔ロボットの動作時に，被験者が顔ロ

ボット自体を見る様子は複数回確認されたが，顔ロ
ボットの視線の先にまで注意を向ける様子は，一人
の被験者に一度確認されただけであった．顔ロボッ
トは，人が動いているときにその方向を見るなどの
動作を行い，顔ロボットが何かを見ているということ
を被験者に印象付けようとした．しかし，顔ロボッ
トの注意誘導効果を確かめるため周囲にアクション
がない場合にも動作させた際には，顔ロボットが何か
を見ているということを意識されなかった可能性が
ある．ユーザが注意を向けようと思える対象やサー
ビスの設定，そしてそのサービスを認知させること
が重要であると考える．
アンケートの結果によると，顔ロボットの視線方

向はあまり気にならないという回答が多かった．自
由記述において，顔ロボットが視界に入っていると
きに動くと気になるという意見や，目が合っている
状態で視線が動くと，その方向が気になるといった
意見が得られた．ユーザと顔ロボットのインタラク
ションに応じた動作タイミングも誘導において重要

図 2: 実験環境の様子

であると考えられる．また，顔ロボットの動作や見
ている方向をユーザに認知されやすくするためには，
顔ロボットの大きさや設置場所も重要な要因になる
と考える．

5 まとめ

本稿では，実世界上に遍在する顔ロボットによる
注意誘導を行うシステムの提案と，サービスの一部
の実装を行った．部屋内に複数の顔ロボットを設置
した場合で注意誘導効果を検証する実験を行った結
果，被験者が注意を移動させる様子は確認できたが，
顔ロボットの有効性を認めることはできなかった．
人間同士でみられる視線による注意誘導は，会話中
や街の中など，インタラクションや環境による影響が
作用していると考えられる．そのため，今後は顔ロ
ボットと被験者とのアイコンタクトなどのインタラ
クションや，設置場所等についても再検討していく．
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