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1. 概要  

科学技術振興機構戦略的創造研究推進事業

(CREST)「日常生活空間における人の注視の推定

と誘導による情報支援基盤の構築」（研究代表者 

東京大学 佐藤洋一）において，ロボットの身体

動作により人の注視を誘導する技術の開発を目指

して研究を行っている。２００９年度は人間同士

のインタラクションの中で相手の注視を誘導する

振舞いについて、これまでに知られている知見を

含め調査を行った。また、ロボットの身体動作に

よる注視誘導技術を開発するに先立ち、技術開発

テストベッドとなるロボットのセンサ部分を構築

した。 

2. 2009 年度の成果 

 ロボットによる注視誘導の検討にあたり、はじめ

に、注視や注意について心理学、社会学、ロボット

工学等における文献調査を行った。関連する研究と

して、共同注意(joint attention)・共同注視(joint visual 

attention)に関するものは多かったが、このプロジェ

クトで考えているような意味でのロボットによる注

視誘導に関する研究は見当たらなかった。共同注視

に利用される情報は頭部方向と視線が主なものであ

る。共同注視に関しては、幼児の発達と結びつけた

研究が多いが、それによると、幼児は初期には頭部

方向だけを利用するということである。成人では、

頭部方向と視線はどちらも単独で共同注視に用いら

れるが、両者の組み合わせはより強力な効果がある

と報告されている。その他、注視対象を指示する情

報としては、指差し等の手のジェスチャや身体の向

きがある。 
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これらの共同注視では、一方に他方と注視の先をあ

わせようという意思がすでに存在している状況を考えて

いる。しかし、本研究の枠組では、相手の人間はロボッ

トと共同注視をしようと思っていない。そこで、注視誘導

を行うためには、まず、人間の注意をロボットが獲得し

（以下、注意獲得と呼ぶ）、そして、注視を誘導したいも

のに対して共同注視を実現するという 2 段階が必要で

ある。注意獲得の方法は、その時点での相手の人間の

注意レベルにより異なると考えられる。特に注意を払っ

ているものがない場合は、相手の視線がロボットの方を

たまたま向く時点をとらえて、ロボットが視線を合わせれ

ばよい。しかし、相手が他の人と話をしている場合や、

特定のものに強く注意を払っている場合には、他の方

法を考える必要がある。したがって、ロボットによる注視

誘導を実現するためには、1) 相手の注意状況を認識

し、2) それに応じた方法で注意獲得を行い、3) 対象

に対して共同注視を実現する、ことが必要であることが

わかった。 

ロボットのセンサ部（頭部）としては、Fig. 1 に示すも

のを開発した。高速で動くパンチルタに熱溶解積層方

式で作った頭部を載せている。内部には、右目に広角

レンズ付きのカメラ、左目に望遠レンズ付きのカメラを

入れている。これにより、7 メートル先の人間でも、右目

で検出した肌色領域部分を左目で拡大して見ることに

より、顔検出ができる。 
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Fig. 1 ロボット頭部と顔検出の様子 




