
 

 

 

 
 

 
 

 

 

 
(1) (2)

 

 

Kamide (3)

(4)

 

(1)

 

(5)(6)

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

D4-3 

― 311 ―



 

 

1
2

3

Microsoft Kinect
2

NTT R-env: (7) Vstone
Sota

2
 

Microsoft Visual Gesture Builder

 

 
 

(1)
 , HAI 2017, 

P-23(2017). 
(2)  ,  ,   

, JSiSE 2017  ,Vol.32, No.5 
pp.121-128, (2018). 

(3) H. Kamide et al.: “Nonverbal behaviors toward an 
audience and a screen for a presentation by a humanoid 
robot”, Artificial Intelligence Research, Vol. 3, No. 2, pp. 
57-66 (2014). 

(4)   
: 

 , , Vol.63, pp. 9-17 (2014). 
(5) Sota, https://sota.vstone.co.jp/home/presentatio

n_sota/ 
(6)  , 

, 2
9 ,
 pp. 220-221(2017). 

(7)  R-env:  TM
, 2017 

(2017). 

 

 

基本
構成要素

意図２
伝達内容に
集中してもらう

意図３
内容を詳細に
理解してもらう

注意誘導 理解促進
（重要性）

理解促進
（関係性）

顔向き スライド間
つなぎ表現ジェスチャ パラ言語

（話速，声量）

意図１
プレゼンに

興味を持ってもらう

マルチ
メディア

動作
カテゴリ

伝達意図

動機付け 注意維持

•••

•••

•••  
 

スケルトン
データ

フェイズ1
プレゼン

テーション収録

フェイズ2
非言語動作診断・再構成

プレゼン
テーション
動作モデル

講師による
プレゼン 音声データ

オーラル
コンテンツ

音声の
強調箇所

聴衆を
想定した
講師の意図

講師による
修正

ジェスチャ
認識DB

オーラル
テキストデータ

ジェスチャ同定
エンジン

講義スライド

スライド
コンテンツ

修飾データ

スライド
テキストデータ

ロボット
スライド
コンテンツ

スライドサーバ

再構成された
ロボット動作
シナリオ

フェイズ3
ロボットによる

プレゼンテーション代講

Sotaによる
プレゼンテーション
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