
集団の持つ雰囲気の知覚とロボットによるジェスチャ表現
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� はじめに
昨今のロボット研究開発の隆盛と著しい進歩は，ロ

ボットが日常生活に溶け込み生活を共にするであろう
近未来社会を十分予感させるものである．人とロボット
がまるで共生するかのような社会を想定したとき，人
とロボット間のコミュニケーションや，ロボットによ
る人と人の間のコミュニケーション支援等の実現も同
時に予想される．
人と人がコミュニケーションする状況の !つに，遠

隔地や隔離された環境に居る相手とコミュニケーショ
ンする状況がある．情報通信技術の発達した現代では，
遠隔地との "#会議やサテライト教室における遠隔授
業等がある．このようにコミュニケーションする人同
士が同じ時間と空間を共有することなく，直接対峙し
てコミュニケーション出来ない状況においては，現状，
電話や ��	

�やビデオチャットといった手段でコミュ
ニケーションを図ることになる．電話や ��	

�やビデ
オチャット等は，情報発信者が送信したい情報について
は意識的に送ることが出来るが，発信者が意識してお
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らず，その存在や価値を認めていない情報については
伝達することが困難である．また，プライバシーや機
密情報に配慮して細かな情報を送ることが出来ない場
合もある．他方，直接対峙し時間と空間を共有した会
議や授業等では，そこに参加している集団の雰囲気を
知ることが出来，その雰囲気に応じて適応的にコミュ
ニケーションを図ることが出来る．逆にいえば，雰囲
気が把握しづらい状況では，適切なコミュニケーショ
ンが困難となりがちである．
そこで，本研究では，近未来のソーシャルロボットが

備える !機能として，図 !の概念図に示すように，人
の集団が持つ雰囲気を，人に装着したセンサから獲得
し，ジェスチャによって表現する機能について提案す
る．これにより，人と人の集団間のコミュニケーショ
ンの支援・円滑化を促進する．雰囲気の定義としては，
その場に醸し出される気分，ムード，といった説明が
大辞林等にある．また，英語のムード $	���%の説明
としては，ある独立した特定の時間場所における人が
感じる様式とある．本研究では，雰囲気とムードを同
義に扱うものとし，集団の雰囲気については，「集団内
の個人がある特定の環境と時間において発生させた感
情を要素とした集合」として扱う．



図 !& 提案概要

本研究同様に，集団の雰囲気の知覚や伝達を試みた研
究例として，��"ムードメータや '(�)�がある *!+*,+．
��"ムードメータは，顔認識技術を用い，人々の顔表
情を認識し，人々の実写映像上に表情アイコン $主に笑
顔% をリアルタイム合成表示して，コミュニティが形成
するムードを表現する．また，'(�)�は遠隔地コミュ
ニケーション支援を目的としたもので，遠隔地にいる
相手の周囲の環境情報をセンシングし，それを '(�)�

端末に光や色の変化としてユーザに伝達する．
本研究では，雰囲気の知覚には，モバイル環境に対

応するためウェアラブル生体センサを用いる．また，伝
達には，人の動作に近い表現が可能で理解が容易と考
え，ヒューマノイドロボットのジェスチャを利用する．

� 提案するフレームワーク
ロボットによる人集団の雰囲気の知覚と伝達を実現

するにあたって，生体センサを用いた知覚とジェスチャ
による伝達を行うフレームワークを提案する．
人がコミュニケーションする日常生活の環境を考え

た場合，生体センサは非侵襲であり，かつ人に要求する
制約が少ないデバイスが望ましい．そこで，本研究では
-����' �ヘッドセットを利用するものとした．-���

��' �ヘッドセットはワイヤレスで使用可能な簡易的な
生体信号センサとして安価に提供されているものであ
るが，''#./ベースの 0��としての十分な性能があ
ることが報告されている *1+．また，我々は，この生体
センサを装着した被験者 $図 ,参照%をストレス状態と
リラックス状態の ,状態に繰り返し置き，その間の生体
信号の変化と主観評価 $�'& フェーススケール% との関
係を !2人について調べた *3+．その実験の結果，生体信
号を用いた線形判別分析によって ,つの状態を 425の
精度で分類出来，さらにその分類後の各状態の �'の
分布について有意差検定をしたところ，!5 水準で有
意であることが分かった．
また，ロボットを，映像や音に対するディスプレイ

やスピーカと同列に捉え，ロボットの動作表現によっ

図 ,& -����' �ヘッドセッ
トを装着した様子

図 1& /�67�

て情報を伝達するモーションメディアが提唱されてい
る *8+．我々はこの概念をベースに，ヒューマノイドロ
ボットのジェスチャによって，雰囲気情報の伝達を試
みる．なお，ヒューマノイドロボットには，富士ソフ
ト製の /�67�を利用する $図 1%．

� おわりに

今後，提案するフレームワークを構築し，人集団の
雰囲気の知覚と伝達に関して実験を行う．各要素技術
や機器については既に確立しており，実験環境を整え
ることが直近の課題である．
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