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Abstract: COVID-19の影響や技術の発達などから,オンライン会議のような遠隔地間コミュニ
ケーションの機会が多く見られ始めている.それに伴い,遠隔地間においても同じ場所を共有してい
るように感じさせる技術「テレプレゼンスアバターロボット」が注目されている．テレプレゼンス
アバターロボットは,カメラの機動性や話者へのアイコンタクトなどの技術を取り入れることで,会
話の臨場感を演出しコミュニケーションをサポートするアプローチを取っている.しかしそれらのア
プローチは,人が無意識的に行っている動作についても意識的に操作しているため，対面のコミュニ
ケーションと比べてロボット操作者の臨場感が得られにくい．これに対して本研究では，ロボットに
人間が無意識に行う共同注意と同様の自律動作を実装し，この自律動作によってロボット操作者が
共同注意を行ったと感じ臨場感を得るか検証した．共同注意とは対面での会話において互いの注意
物を共有し合うインタラクションであり，コミュニケーションにおいて無意識に行われる．この動
作をロボットが自律的に行うことによって，ロボットに対するロボット操作者の没入感が高まると
同時に，ロボットに対峙する人物や遠隔地の環境への意識が高まり臨場感が演出されると推察した．
実験の結果，自律動作によって共同注意の視線意図推定が発生し，ロボット操作者が臨場感を得る上
で本アプローチが有用な手法である可能性が示唆された．

1 はじめに
インターネット技術の発展やスマートフォンの普及
に伴い，遠隔地間でのコミュニケーションは我々の日
常に深く浸透している．最近ではCOVID-19の影響も
あり,オンライン会議やオンライン飲み会のように遠隔
地間対話システムの利用機会はますます多くなってき
ている．しかし，これらの会話では五感の情報を制限
した上で送受信しているため，実際に対面して行うコ
ミュニケーションと比べて情報が少なく，臨場感が失
われていることは明らかである.このような背景から,

ソニー開発の「窓」(図 1)や IPresence開発の「temi」
(図 2)のような，離れている人とも臨場感を共有させる
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技術,テレプレゼンスシステムが注目されてきている.

テレプレゼンスシステムは,音声のみの通話や固定さ
れた PC画面によるビデオ通話だけでなく,視線に対す
る動作や画面の操作性を追加することで,オンライン通
話におけるコミュニケーションの要素を増やし会話の
臨場感を持たせている.この技術は，遠隔会話の向上に
つながることは勿論,臨場感を共有することで教育現場
や老人介護,医療施設などの対人関係の構築が必要とな
る場所における遠距離間での会話を支援することが出
来る.

本稿では，テレプレゼンスロボットを操作して会話
を行う人物のことを「Remote Person(RP)」，そのロ
ボットと同じ空間にいながら RPと会話を行う人物を
「Local Person(LP)」と呼ぶ．現在のテレプレゼンスシ
ステムでは，RPから情報を取得しそれをロボットに
適用することで，RP自身がロボットを操作している

 

HAIシンポジウム 2023 

Human-Agent Interaction Symposium 2023                                   

 

G-9



図 1: ソニー開発「窓」の実物画像
https://www.sony.com/ja/SonyInfo/research/projects/

mado-project

図 2: IPresence開発「temi」の実物画像
https://ipresence.jp/temi

ように感じさせるアプローチが注目されている．この
アプローチは，テレプレゼンスアバターロボット (テレ
イグジスタンス)と呼ばれており，柏原 (2012)が紹介
していた「TEROOS」等が一例として挙げられる [1]．
TEROOSはRPの動作に応じてロボットの首や胴体部
分が動くため，RPの意思をロボットに反映すること
を実現できている．しかし，操作をしているという感
覚は，対面でのコミュニケーションにて自分の体を動
かしている場合より，どうしても RPの臨場感を低下
させてしまう．そのため近年では，操作伝達の遅延を
減らす，ロボットの機動可能箇所を増やす，などの手
段によって,その臨場感の低下を抑える研究が多く行わ
れている．舘ら (2012)の「TELESAR V」は，頭部，
胴体，腕，手の４つの部位を遠隔操作することができ，
視聴覚に加え触覚の伝達をも実現していた [2]．
しかしながら，我々人間の体は五感を通して膨大な
情報を取り扱っている．これらを全て，機械で検出，再
現することは難しい．従って現在は，RPが情報の不足
を感じない程度の情報量を送受信する試みが多く実践

図 3: 「TEROOSE」の実物画像 ([1]より引用)

されているが．依然として対話の臨場感を保つ効果的
な手法は見つかっていない．
ここまで，テレプレゼンスロボットを介した遠隔会
話において，RPからの情報だけでは臨場感を維持する
ことが困難であると述べた．これより本研究では，ロ
ボットに RPの無意識動作を自律的に行わせることに
よって，まるで自分の意思でロボットが動いたのだと
RPに感じさせ，RPはロボットのいる離れた空間に対
して臨場感を得る，というアプローチを提案する (図
4)．
従来のアプローチに比べて，この手法では RPがロ
ボットに対して情報を与えるのではなく，ロボットが
対面の環境から自律的に動作した上でその結果を受け
取ることとなる．ロボットの行動が RPの意思と一致
した無意識行動であった場合，RPはそれを自分の行動
であるように感じると予測される．これが実証されれ
ば，RPから取得する情報を減らすことができ，また自
律的な無意識動作を知覚するために RP自身の無意識
動作が省かれることとなる．よって，より直接的な情
報のやり取りによって互いの存在感を感じ合う事がで
き，対面コミュニケーションに近い遠隔地間対話の達
成が期待される．
ロボットの自律動作によって表す無意識動作として，
共同注意に注目する．共同注意とは,人が空間内の対象
物に対して他の人と同じように注意を向けることをい
い,この時，同じものを見るだけでなく互いに注意を向
けていると知っている場合の事を指す [3].これは人間
同士の対面会話で自然と行われる機能であり,対話者や
対話空間内の物体との共有を行う事も踏まえて，会話
の臨場感を増やすために効果的な要素であるといえる.

よって本研究は，共同注意を人間の無意識動作とし
て，それを再現した自律動作をロボットに行わせること



図 4: 提案するアプローチの例
操作者はテレプレゼンスロボットの自律的な動作を自らの意思による動作であると錯覚する

で，提案したアプローチを検証する．具体的には，自律
的に行われた共同注視とアイコンタクトに対して，RP
は自分が共同注意を行ったものだと感じ、共同注意に
よる効果が表れるのかを検討する．これが立証された
場合，対面と同様の共同注意効果が発生することで従
来のテレプレゼンスアバターロボットよりも臨場感が
得られることが期待される．

2 関連研究
2.1 テレプレゼンスシステム
テレプレゼンスシステムの多くは，遠隔地にいる人
間に対して対面での会話と同様の臨場感を提供できる
ようにアプローチをしている．Furlanettoら (2013)が
示すように，人間の精神が二つの場所に定位すること
ができる [4]．テレプレゼンスにおける臨場感とは，そ
の際に遠隔地へ定位している感覚を強めることで得ら
れる．
その中でもテレプレゼンスアバターロボットは，RP
のアバターとしてロボットを遠隔地に用意し，そのロ
ボットを操作しながら遠隔地の情報を受け取ることで，
現場にいるような臨場感を感じることができ，また遠
隔地にいる LPにも存在感を与えることのできる技術
のことである．なお，これに似た言葉としてテレイグ
ジスタンスがある．舘 (2012)よりテレイグジスタンス
は，遠隔のロボットを自分の分身として利用し人間の
時空の制約を開放しようとする試みのことだと示され

ている [2]．本稿ではこれをテレプレゼンスアバターロ
ボットと同じ言葉として扱うこととする．この分野で
は，ロボットを通して対面と同様の情報をRPが扱える
ように，通信のタイミングや五感の再現などに注目し
て研究を行っている．これに対して本研究では，RPや
環境からの情報を入出力するだけでなく，その間を繋
ぐロボットが自律的に双方へ情報を出力するアプロー
チを提案する．
これに近いものとして，木下ら (2016)が “transcen-

dent telepresence” と呼称していたアプローチがある
[5]．会話の間にロボットを介することで遠隔地間対話
による非言語情報を変換し，ポジティブな心理的効果
を高める，ネガティブな効果を抑制する，などの効果
を付与した結果，本来の会話以上の利益をユーザに与
える，というものである．非言語情報を拡張して効率
的にユーザへ情報を伝えるこの手法は，円滑なコミュ
ニケーションを実現する事に繋がり，より臨場感のあ
る会話を演出できると期待される．本研究においては，
非言語情報をロボットが自律的に発生させ，その自律
動作による情報を RPと LPにそれぞれ与えることで，
より臨場感を演出できるのではないかと推察している．
この時，臨場感を演出する非言語情報とは，人間が
無意識に行う動作に関わる情報を指している．つまり，
対面において無意識に行われる動作を自律的にロボッ
トが再現することにより，その無意識動作を自分が行っ
たものだと RPが感じ，対面と同様に動作が行われた
ことで臨場感を得られるのではないか，と推察してい



(a) 共同注視のモデル (b) 共同注意のモデル

図 5: 共同注視と共同注意のモデルの違い

る．無意識動作に限定しているのは，自律動作が逆に
臨場感を阻害するという問題点に関わっており，詳細
は後述する．
自律的に発生させる非言語情報に関わる非言語媒体
として，表情，視線，身体の動き，身体接触，などの
様々な種類が選択できるが，本研究ではその中でも視線
について特に注目する．現在のテレプレゼンスロボッ
トにも視線は重要な要素として注目されており，アイ
コンタクトや視線制御などの様々なアプローチが実践
されている．視線制御については，Zhangら (2019)が
運動障害を持つ人間を考慮し，視線から意図を読み取
りテレプレゼンスロボットを制御するシステムの開発
を行っていた [6]．アイコンタクトについても，松田ら
(2016)は人によって視線の高さを変えて目線を合わせ
るシステム [7]，葛岡ら (2018)はロボットが挨拶を行う
際の動作を模倣したシステム [8]の実装をテレプレゼン
スに対して行っていた．
また，ロボットの自律動作を考える上で，三項関係
についても注目した．三項関係は人間がコミュニケー
ションにおいて認識する「自分」「相手」「物」の関係の
ことを指し，この関係における行動は主に無意識的に
行われる上に，その場にある「相手」や「物」への関係
を補助することで臨場感を与えると期待される．よっ
てこの効果は，RPの無意識動作を代替し，遠隔地から
の臨場感を得る上で有用な手法である．
これより本研究では，三項関係の代表例であり視線
を非言語媒体として利用する，「共同注意」と呼ばれる
視線行動について注目する．

2.2 共同注意の定義
第１章でも述べたように，共同注意とは対話者と同
一のものに互いに意識を向ける行為の事を指す．しか
し，この際に同一のものを注視しているだけでは共同
注意に該当しない．共同注意の定義とは図 5のように，
互いが意図を持った注視である「注意」を行い，この意
図をお互いに認識し合った上で注意物が同じものだっ
た場合のことを指している [9]．また，常田ら (2008)は
「共同注視」を物理的対象への同時注視の状態を意味す
るものとして，「共同注意」をある対象を同時に見るだ
けでなく情動的メッセージを相手に伝えることにより
心内対象を共有している状態を指すものとして区別し
ている [10]．つまり，共同注意では他者の視線を追従
するだけでなく他者と注意を共有する必要があり，そ
のためには，話者と対象の両方に注意を向けつつ，対
象注視後に再び話者へアイコンタクトを行う，発話を
行う，などの手段から情動表出を行う必要がある．
このように共同注意は視線の持つ意図を推定したう
えで，自身も対象物に注意している事を共有している
状態を指す．山口ら ()は，対話しているロボットが相
槌を行うことで，相手は傾聴しているように感じて共
感することを示唆していた [11]．これは相手に自身の
意図が伝わったと感じることで共感が発生すると示し
ており，同じ効果が視線の意図を推定する共同注意の
場合でも発生すると期待される．また，米澤ら (2007)

の研究では，実際に共同注意効果を持ったぬいぐるみ
によるコミュニケーションシステムの提案が行われて
いた [12]．実験では共同注意とアイコンタクトによっ



てユーザの印象が上がることと，共同注意にはユーザ
の無意識的な興味を引くことが示されていた．Huang

ら (2011)の研究でも，共同注意に反応するロボットは，
タスクパフォーマンスを向上させ，より社会的な相互
作用があると認識されると示されていた [13]．この事
から，ロボットとのインタラクションにおいても，共
同注意による印象変化の効果が現れることが分かる．
以上より，共同注意は相手の意図を理解し合った上
で共同注視を行うものであり，相手からの印象を向上
させる効果や共感を促す効果が期待される．これらの
事から，ロボットが自律的に共同注意を促すことで，相
手が意図を持っているのだとRPが推定し，印象の向上
や共感の発生，三項関係による環境の認識といった要
素から，臨場感が発生するのではないかと考えられる．

2.3 共同注意の演出を実装
よって本研究では，テレプレゼンスアバターロボッ
トへ共同注意の手順通りに視線追従による共同注視と
アイコンタクトを半自律的に行うシステムを実装する．
これによって、共同注意と同様の手順が再現されるた
め、RPが共同注意を行ったと感じると推察される。
すでに，テレプレゼンスシスロボットへ共同注意を
導入するような試みは行われてはいる．井上ら (2022)

は可動式の広角レンズカメラと固定式の魚眼レンズカ
メラをそれぞれ使用し，遠隔地間対話を行っているユー
ザの注意対象に応じてそれぞれのカメラを動かすこと
で，注意を共有し，共同注意を実現するシステムの提案
を行っていた [14]．しかし，これは遠隔地同士のユー
ザが見ているものを共有しているのであり，各ユーザ
の視線の動きを模倣した結果，共同注意が擬似的に発
生している．これに対して本研究では，LP の注意に
対して，適切な共同注意をシステムが半自律的に行う
“transcendent telepresence”としてのテレプレゼンス
のアプローチに注目している [5]．よって LPは，RP

や LPの注視対象にかかわらず共同注意効果を体験で
きると期待される．以上が本研究の新規性であり，こ
の研究はより円滑なコミュニケーションを演出するテ
レプレゼンスロボットへの研究に貢献するものになる
と考えられる．
この時，自律動作による行為主体感並びに身体所有
感の低下には注意する必要がある．奥岡ら (2017)が指
摘しているように，随意運動に対して自律動作が行わ
れた場合，意図が衝突し，RPに不快感が与えられる
[15]．これは，自分の行動とロボットの動作が一致しな

図 6: temi centerの操作画面

いことによる，行為主体感と身体所有感の減衰が原因
である．そのため，本研究では人間が対面における会
話にて無意識に行う動作を，自律動作としてロボット
に行わせる．コミュニケーションにおいて人間は全て
の動作を意識的には行っておらず，無意識的に行って
いる動作であれば自律的に行っても行為主体感並びに
身体所有感は失われないのではないかと推察する．

3 実装
本章では，共同注意を RPが行ったと感じさせるた
めの、テレプレゼンスアバターロボットの自律動作の
仕様を述べる．

3.1 使用機器
共同注意を実装するテレプレゼンスアバターロボッ
トとしては，第 1 章にて述べた「temi」を採用した．
temiは AI搭載の自律移動型テレプレゼンスアバター
ロボットである．カメラから目の前の人間を認識して
自動で追跡することができ，移動することでAIがマッ
プを作成して指定した箇所に自動で移動することも可
能である．活用例としては，オンラインツアーやイベ
ント案内などの場面で使用されている．
また本実験では，temiを遠隔制御するシステム「temi

center」を利用する．図 6のように，RPは temiに搭
載されているカメラからの映像を PCで確認すること
が出来，その画面をクリックすることで temiの胴体部
分とモニター部分の傾きを操作することが可能となる．
また，画面の右下に設置されている矢印をクリック長
押しすることで，胴体部分の左右の傾き，前後の機動
についても操作することが可能である．



図 7: 実験環境

3.2 共同注意を発生させるための動作
本研究では，共同注意と同様の手順で自律動作を行
うことで，共同注意を発生するかを検証する．そのた
め，Tomasello(2009)が示した視線追従によって発生す
る共同注意を参考に自律動作を決定する [16]．
視線追従による共同注意について，本実験環境下で
は 2.2節の共同注意の定義も踏まえて以下のようなプ
ロセスを通して行われると推察される．

(1) RPが LPの顔を目視し，LPも RPの顔を確認
する (アイコンタクトによる相互認識)

(2) LPが対象物への注視を開始

(3) RPが LPの注視方向へ注視を行う (視線追従の
発生)

(4) RPが LPの顔を再度確認し，注視の継続を視認
する

これらの動作の内，(1)(2)の動作については RPの
動作が大きく関係せずに発生する．対して (3)(4)の動
作は，RPが意識的に操作しなければ発生しない動作
であり，対面においては無意識に発生する動作である．
よって，この (3)(4)の動作を自律的に発生させること
で，RPに共同注意が発生すると期待される．

4 自律動作による共同注意の発生に
関する実験

4.1 目的
本実験では，RPが操作するテレプレゼンスアバター
ロボットに対して，LPが対象物体 (本実験においては
ゴミ箱)へ注意を行う．その際に，共同注意を示唆する

図 8: 実験内容

自律動作を発生させることで，共同注意を自分が行っ
たものだと RPが感じ，共同注意による視線意図推定
の効果が表れるのかを検証する．

4.2 実験環境
実験は，temiのいる空間と，RPが temiに設置され
たカメラ映像を確認することの出来る空間にて実施す
る．temiのいる空間は 4m× 2m程の長方形の広さで
あり，空間内にはゴミ箱が設置されている (図 7)．temi

は自律動作を正確に行うために平らな地面が必要であ
るため，1m× 1mのマットを配置し課題前には temi

をそこに設置する．また，RP は 3.1 節にて前述した
「temi center」によって temiの胴体部分とモニター部
分を操作可能である．

4.3 実験条件
実験は以下の 2条件を要因とした，1要因被験者間
計画で行う．

(A) 課題中に temiが自律動作を行う (自律的に視線
追従が行われる)

(B) 課題中に temiが自律動作を行わない

以降，条件 (A)を自律あり条件，条件 (B)を自律なし条
件と呼称する．これらを比較することで，自律的な動
作によって共同注意の効果が発生するのかを観測する．
有意差は見られなかったという事は，今回の実験に
て視線意図推定が行われたとは言えない．しかし，避
けた人数と避けなかった人数の比率を見る限り全く差
が無かったとは捉えられない．仮説による視線意図推



定効果が，有意差として見えるレベルではないが存在
する可能性がある．

4.4 実験方法
1名の実験参加者を RPとして，temiを通して操作
を行わせる．．なお，本実験にて観測したい対象は RP

のみであるため，LPはサクラとする．
この実験では，temiの操作練習を RPに行わせたの
ちに，視線意図推定課題を行う．視線意図推定課題は，
RPが LPの視線の意図を推定できるかを観測すること
を目的としている．この課題では，LPは空間内に配置
されているゴミ箱へ注意を行う．RPがその注意行為を
視認した際に，LPの意図が推定されるかを観測する．

4.4.1 操作練習

課題前にRPには temiの操作練習を行わせる．具体
的には，操作方法を説明した後に，実験環境内におい
て 3分間自由に操作させる．明示はしないが空間内に
は既にゴミ箱が設置されており，RPはゴミ箱の位置を
確認できるように操作練習を行わせる．

4.4.2 視線意図推定課題

操作練習後，ゴミ箱から 1m離れた場所に，ゴミ箱に
背を向けるようにして temiを配置する．その後，temi

から 2m離れた場所に，temiの正面に相対するように
して LPが立つ．LPは temiに搭載されたカメラを 2

秒注視した後に，temiの奥にあるごみ箱への注視を開
始する．この時，LPには空き缶を temiのカメラに映
るように持たせる (図 8)．LPの注視後，RPには temi

を自由に操作してもらい，その振る舞いを観測する．
LPがゴミ箱への注視を行った際に，自律あり条件の
場合のみ共同注意を示唆する自律動作が行われる．こ
れによって 4.5節にて後述する仮説のように，RPがLP

のゴミを捨てたいという意図を推定し，避けるという
動作を行うと推察される．課題中はカメラにて撮影を
行い，実験参加者の操作する temiが LPとゴミ箱の間
から移動した時，これを避けたと判定することとする．

4.5 仮説
実装した機能が働いた場合，RPは共同注意を自分で
行ったと感じるため，対面における共同注意と同様の

図 9: 実験手順

効果が現れると予測される．2.2節でも述べたように，
共同注意では視線の意図を互いに推定する．よってRP

は，ゴミ箱を注意している LPの視線の意図を推定し，
LPとゴミ箱の間にいる自分が邪魔になっているという
関係性を認識した上で，その場から離れて避けると予
測される．
ここでの避けるという動作は，LPとゴミ箱と temi

との空間内における三項関係を認識しなければ発生し
ない動作である．よって自律動作が発生した際に退く
動作が多く観測された場合，視線意図推定によって三
項関係が強く認識され，実際の共同注意と同様の効果
がみられると予想される．

4.6 実験手順
実験の全体の手順は図 9のようになっている．意図
を推定した行動を観測するため，視線意図推定課題は
1回のみの実施となる．課題内容説明では，RPに対し
て temiの操作方法や実験内容の説明を行うが，視線意
図推定課題の内容については説明せずに伏せておく．
課題後には実験参加者にアンケートを実施し，行動の
意図や LPの視線推定の有無について答えさせる．こ
れは本実験の検証に関わる観測事項ではないが，結果
の考察に使用するために取得した．



表 1: 視線意図推定課題の結果
実験条件 避けた人数 避けなかった人数

自律あり条件 7 3

自律なし条件 5 6

図 10: 課題結果のグラフ

5 実験結果
第 4章の実験より，実装した自律動作が共同注意の効
果である視線意図推定を発生させるのか検証した．21

名の大学生が実験に参加した．その結果，自律あり条
件では 7名，自律なし条件では 5名の実験参加者が避け
る動作を行っていた (表 1図 10). またこのデータに対
して，自律動作の有無と避ける動作の発生に関連があ
るかを確認するために，フィッシャーの正確確率検定
を片側検定で行った．結果，(p=0.2449 n.s.(p＜.10))

となった．また，効果量の値については相関関係の一
種である Phiの値を参照し，(Phi=0.151)となった．

6 議論
表 1 と図 10 の結果より，自律あり条件の参加者に
おいて全体の 70％が避けた動作をしていることに対し
て，自律なし条件の参加者においては 45％程度しか避
けた動作をしなかったことが分かる．本課題において
RPには自由な振る舞いを行わせたため，避ける動作の
発生するチャンスレベルは 50％であると予測される．
自律無し条件はこのチャンスレベルに対して 5％の差
であるのに対して，自律あり条件は 20％の差が現れて
いる．したがって，テレプレゼンスロボットの自律動
作による挙動は RPの行動決定に関与している可能性
がある．人の行動は何らかの意図に基づいて生成され

ている．本実験において RPが回避動作を示したこと
は，それ以前に与えられていた刺激，すなわちテレプ
レゼンスロボットの自律的な視線追従が，遠隔地間で
の共同注意を促し，LPの視線意図をRPに伝達するこ
とに寄与していたと考えることができる．また，自律
あり条件にて避ける動作を行った RPは，その動作は
意図を推定して行ったとアンケートで一部回答してい
た．しかし，自律無し条件にて避ける動作を行ったRP

にはその回答は見受けられず，環境的要因における動
作であったという回答をしていた．このことも自律動
作による意図推定の効果が発生している可能性を示唆
する．
2.2節でも前述したように，共同注意は他者と自身と
注意対象の三項関係を表す動作である．共同注意が自
律動作によって発生した場合，RPは遠隔地の LPと注
意対象との三項関係を強く意識し，臨場感が増すこと
が期待される．これは従来の臨場感を高めるアプロー
チとは異なり，臨場感の演出にRPの意識的な操作を必
要としない．したがって，従来のアプローチで懸念さ
れていた情報伝達の遅延や機動可能箇所の不足などの
問題は発生しない上に，操作するというRPの意識を排
除した直接的な操作主体感や身体所有感が得られると
推察される．また，本研究のアプローチでは無意識動
作を RPの意識的な操作なしで発生させている．これ
は対面状況での会話における人の振る舞いを再現する
ものである．この観点においても，本研究のアプロー
チは遠隔地間対話における臨場感の向上に貢献するこ
とが期待される．
本実験では意図推定の検証として避けるという動作
を観測していたが，この避ける動作は操作しているロ
ボットの身体性を意識するものでもあった．身体性の
意識はロボットを自身の身体と意識することで発生す
る．よって，自律動作が避ける動作を発生させたとい
うことは，共同注意の発生による臨場感の向上が見ら
れた可能性もある．

7 まとめ
本稿では，テレプレゼンスアバターロボットに自律的
な共同注意を実装する手法について検討を行った．ロ
ボットが人間の無意識動作を自律的に代替した場合で
も臨場感が得られるのだとすれば，人間の動きをロボッ
トで再現する以外のアプローチも可能となる．よって，
従来のテレプレゼンスシステムに加えることで，より



臨場感を与えることが可能であると期待される．本稿
における実験では有意差が出なかったが，自律動作によ
る共同注意の効果は見られた．より正確に検証を行う
為，実験を続けてサンプル数を増やす予定である．こ
れらの研究はテレプレゼンスロボットを介したコミュ
ニケーションによって，会話の円滑化や人間同士の関
係に影響を与えることが期待でき，遠隔地間対話の分
野に貢献するものであると考える．
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