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1. 概要  

平成 21 年度より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。平成 22 年度はロボットの非言語行動によ

り人間の注意を獲得し、視線を誘導する方法に

ついて検討を行った。 

 

2. 平成 22 年度の成果 
ロボットの身体動作により特定の人の注視を

誘導できるようにすることを目標に研究を進め
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ている。平成 22 年度は、身体動作のうち頭部

と視線の動きを中心に検討した。そのために、

図１に示すようなロボットの頭部を開発した。

これは人間の顔状のマスクの裏側から CG で生

成した目をプロジェクタで投影するものである。

全体をパンチルト運動機構に載せて頭部全体を

動かすことができる。目の表示は CG なので、

図１のように瞬きしたり視線を動かすことなど

がスムーズにできる。 
はじめに、54人の被験者を用いた実験により、

このロボットが頭部や視線を動かすことで、ロ

ボットに見られたと感じることを確認した[1]。
次に、同じロボット頭部を２台用意し、ロボッ

トの頭部運動が人間の注視を獲得できるかを12
人の被験者を用いた実験により調べた。ロボッ

トが置かれていると、何もしなくても注目をか

なり集めると思われる。そこで、同じロボット
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          Fig.1  実験用ロボット頭部             Fig.2 注視獲得の実験 

 

を２台製作し、それらを図２のように被験者の

右前方と左前方に配置し、その内の１台はとき

どき頭部を動かすが、もう１台は静止したまま

とした。ロボットの背後の壁には絵画を水平に

5 点並べ、被験者にはそれらを見回すように指

示した。そして、ロボットが頭部を動かしたと

きに注意を集めるかを調べた。実験の結果、頭

部を動かすと静止している場合に比べ、有意に

人間の注意を獲得できることが分かった[1]。 
ただし、頭部運動で注意を集めても、そのま

まではまた注意が他に向かってしまう。そこで、

人間がロボットを振り向いてきたときに合わせ

てロボットも人間の方を向くようにした。人間

の頭部の動きはロボットとは別に設置したカメ

ラの画像から認識するようにした。そして、ロ

ボットと人間が相互に正面を向いた後に、ロボ

ットが目を瞬きするようにした。 
これにより、人間同士が相互を意識してアイ

コンタクトをしたと感じるのと同様の効果が得

られるかを調べた。比較のために、そのような

目を合わせる動作をしないロボットも用意して、

12人の被験者を用いて実験を行った。その結果、

このような動作により、アイコンタクトをした

と人間に感じさせられることが分かった[2]。 
さらに、アイコンタクトの後、ロボットが他

の方向の物体を見ると、人間もその物体を見る

という共同注視が確立して注視誘導ができるか

どうかを調べた。その結果、一度ではうまくい

かない場合もあるが、再度相手を見て繰り返せ

ば、注視誘導が可能であることが分かった[2]。 

以上のように、注視誘導を行うためには、ロ

ボットから見れば、①注視獲得、②アイコンタ

クト（注視保持）、③注視移動という３段階の

行動が必要なことがわかった。平成 22 年度は、

人間の視野内にロボットがいて、人間も特に特

定のものに注意を集中していないという状況を

仮定して検討を行った。実際には、このような

状況以外にも多くの場合がある。その際に主要

な問題になるのは注視獲得の部分である。注視

が獲得できれば、以後はかなり共通だと考えら

れる。そこで、今後は状況に応じた注視獲得の

方法と、状況の認識法を中心に研究を進めてい

く。 
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