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Abstract: In recent years, remote control of interactive agents has been studied. Gaze control is

one important factor in dialogue robots. In this research, we propose a dialogue agent system that

generates appropriate gaze movements using ”speech act” and controls gaze to support remote

operators in order to realize a smooth dialogue in three-party conversation.

1 はじめに

遠隔地の人との会話において，携帯電話やスマート
フォンを用いた対話は日常的に行われており，離れた
位置に住む人とも通話をすることが可能となっている.

近年，この通話方法について携帯電話での対話の拡張
として遠隔動作型対話エージェントの研究が盛んに行
われている. たとえば，Telenoidは携帯電話を用いて
音声のみで通話するより対話エージェントを用いて通
話を行った方が有益であることを示している [1]. また，
技術の進歩によりモーショントラッキングや顔検出の
技術の進歩によりバーチャルエージェントが操作者の
動きや表情をリアルタイムで再現・生成を行うことが
可能である. このように,携帯電話以外のエージェント
を用いた通話手法が社会に現れ始めている．この対話
エージェントが操作者の声のみから自動で動作生成す
ることができると，操作者は従来の電話を使用する感
触で対話を行うことができるようになり，また，対話
エージェントと会話を行うユーザはヒト同士で話す感
覚で対話を行うことが可能になる. 例えば，車内から
知人らと会話するとき，操作者は携帯電話・マイクか
ら通話を行い，対話を行う知人らは対話エージェント
を通じて動的な対話を楽しめる.

人同士の対話を行うように，対話エージェントに求
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められる機能として各関節の動き，ジェスチャーの生
成，表情の生成，視線の生成など様々な要素があるが
それらのうち，視線の動きに重心を当ててみる．
視線の動きは対話を円滑に進めるうえで最も重要な
要因の一つであり，視線に関する研究は様々になされ
ている．KendonやArgyleらは視線には会話の流れを
制御する機能，対話相手にフィードバックを与える機
能，感情情報を伝える機能，共存感覚を与える機能，対
話相手に正もしくは負の評価を与える機能があると論
じている [2] [3]．
そのため，対話エージェントにおいて視線制御は重
要な機能となるため，視線を扱っていく．
次に，対話においても様々な対話状況が想定される．

1対 1の対面対話に関しては数多くの研究者が研究して
いるが，三者対話以上の複数人対話を扱っているもの
は少ない．2者対話における視線制御システムは対話相
手一人のみを考慮すればよく，話し手・聞き手，ターン
テイキングの認識が比較的容易であるが，三者対話で
は対話相手のどちらに視線を向けるべきであるのか，目
を逸らすべきであるのか次に誰が話してよいのかター
ンテイキング認識などが困難なものになる．そのため，
視線制御システムには 2者対話とは別の戦略が必要で
ある．
談話機能と動作の関係性は，頷きや首傾げなどの頭
部動作や，ジェスチャの出現頻度と関連していること
が報告されている [4–6]．
また，これらの研究では，ミニマルデザインのテレ
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ノイドや，人に酷似したアンドロイド ERICAなどを
用いて動作生成の評価を行っている．
本研究では，談話機能と視線パターンの関連性につ
いて対話データを用いて分析を行った．本研究で用い
る談話機能の分類は，[4,5]で使用したラベルセットに
基づいている．
また，本研究では様々存在する対話エージェントの
うち図 1に示す社会的会話ロボットである CommUに
実装していく．

図 1: 社会的会話ロボット CommU

2 ベースラインシステム

本章ではベースラインシステムの説明を行う. Mutlu

らは，体面対話，三者対話における発話者のデータセッ
トを収録し，データセットより二人の人と目線をそら
す際に対話者二人の間を見る前提のもと，どのような割
合でみるべきかという割合のモデルを提案している [7].

Kinectにより顔の向きを推定し，これを視線の方向と
して視線の分布を作成し，割合を算出している．Mutlu

の論文では，対話相手それぞれの顔，体，対話相手の間
の空間の合計 5箇所のうち，どれだけ見ていたかの割
合を載せていたが，本研究のベースラインシステムで
は，すべての対話相手の顔と体を見ていた割合の合計
を半分にし，見る割合を算出している．この時の，対
話相手A，対話相手 B，対話相手間を見る割合は 35%,

35%,30%である．

3 解析

実際にATRで収録され，複数人の人の手によってラ
ベル付けされた三者対話のデータセットより，スピー
チアクトと視線に関連性があることを確かめる．表 1

に詳細を記す．対話形式は三者対話であり，全部で６
セッションのフリートークである．１セッション当た
り 10分から 20分になり，同じ人が別の組み合わせで
収録したこともあったため，本研究で用いたデータセッ
トでは全部で 9人の対話者が参加している．

表 1: 3者対話のデータ
対話形式 三者対話

セッション数 6セッション
対話内容 フリートーク

1セッションの時間 10-20分
対話者数 9人

3.1 スピーチアクト

ここでは，談話機能であるスピーチアクトについて
の説明を行う．本研究では発話について,以下の５つに
分類して考えていく．

• 相槌 : 「はい」や「なるほど」のように，相手の
発話に対する反応としての短い発話内容を相槌と
分類する．

• フィラー : 「えーと」や「あのー」のように，考
えている最中に出る短い発話をフィラーと分類す
る．単語によっては，相槌の意味も兼ねることが
ある．

• 文の途中 : 相槌，フィラー以外の発話文のうち，
文の途中に割り当てられる発話を分類する．

• 文末 (疑問) : 相槌，フィラー以外の発話分のう
ち，文の末尾にあたる部分．特に，疑問形になっ
ているところを分類する．

• 文末 (疑問以外) : 相槌，フィラー以外の発話分
のうち，文の末尾にあたる部分．特に，疑問形に
なっていいないところを分類する．

では，これらの談話機能と視線の動きのパターンの解
析結果を図 2に示す．ここで，対象とする発話のうち
p1は最初に見た人，p2は次に見た人を指し，envは人
以外を見た時を指している．また，env/p1のような表
記の時は，対象とする発話において，人以外の位置を
見る，つまり視線をそらした状態から人を見た様子を
示している．



3.2 分析結果

スピーチアクト全体
図 2左上に示すように，談話機能つまりスピーチアク
ト全体としては聞き手を見ながらもしくは視線を逸ら
すことが多く，その次に視線をそらした状態から聞き
手の方を見る傾向にあることがわかる．
相槌
相槌の時は図 2上段中央に示すように聞き手の方を見
ながらもしくは視線を逸らした状態から聞き手の方を
見る傾向にある．
フィラー
フィラー時は図 2右上に示すように，視線を逸らす傾
向にあることがわかる．
発話の途中
発話の途中は図 2左下に示すように，聞き手の方を見
る，視線を逸らす，逸らした状態から聞き手を見るな
ど様々なパターンが考えられる．
文末 (疑問)

文末において疑問となるときは，図 2下段中央に示す
ように，聞き手を見る傾向にあることがわかる．
文末 (疑問以外)

文末において疑問以外となるときは図 2右下に示すよ
うに疑問時と比べて聞き手を見る割合が減っているこ
とが見て取れる．

4 提案システム

この章では提案システムについての説明を行う. 先
ほどの章より，スピーチアクトによって，視線パターン
の分布が異なることが分かった．そのため，各スピー
チアクトごとに視線パターンの分布を作成し，実際の
対話中に得られたスピーチアクトから，視線パターン
を生成する．
図 3に実験の様子を示す．一つの部屋に CommUと
２人の対話相手を用意し，CommUの操作者は別の部
屋からこの実験者二人を含めて３人で対話を行う．

図 3: 提案システムの概略

図 4: 実験の様子

5 おわりに

本稿では，3者対話データの解析に基づいて，発話
のスピーチアクトと視線の動きのパターンの関連を示
し，実際に視線生成システムの提案を行った．まずは，
データベースの音声を用いて，視線生成をベースライ
ンシステムを用いたものと，提案モデルを用いて視線
の動きを生成したものとを比較する予備実験を行い，そ
の有効性を確認できた．今後はより詳細な評価実験を
進める予定である．
なお，本研究には多くの課題がある．例えば，実際
にスピーチアクトをリアルタイムの発話から判別する
研究は少ないため，この識別システムの作成が必要で
ある．
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図 2: 視線パターン
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