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あらまし：本研究では，学習者のセルフレビューに対しロボットを用いたフィードバックを行うことでプ

レゼンテーションにおける改善点への気づきを促す支援を提案する．まず，学習者のプレゼンテーション

に対し診断を行い，改善点を求める．次に，診断結果と学習者のセルフレビュー結果を用いて学習者のプ

レゼンテーションの非言語動作を再構成する．フィードバックでは，ロボットによる学習者のプレゼンテ

ーションの再現と再構成を行うことで，学習者に対してセルフレビューが不十分・不適切であった点への

気づきを促す． 
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1. はじめに 

研究者にとって研究内容を適切に伝えるためにプ

レゼンテーションは重要な研究活動である．また，

プレゼンテーションの改善・洗練のための方法とし

て，プレゼンテーションへのレビューが挙げられる．

本研究ではプレゼンテーションにおけるレビューの

うち，自分自身でプレゼンテーションの振り返りを

行うセルフレビューに着目する． 

従来のセルフレビュー手法である「自分自身のプ

レゼンテーションの動画を視聴する」では，自分自

身の映像や音声に対して心理的抵抗感を感じ客観的

なレビューを行えず，十分な改善点を見出せないと

いう問題点があった．そこで先行研究では，ロボッ

トが学習者のプレゼンテーションをそのまま再現す

ることでセルフレビュー時の心理的抵抗感を軽減し，

客観視を促進する支援手法を提案した(1)．また，あ

らかじめレビューポイントを設けたチェックリスト

を提示することで綿密なレビューを促す支援を行っ

た．しかし，それでも，セルフレビューを適切かつ

十分に行えない場合が，特に研究初学者に多いとい

う問題点が見出された． 

そこで，本研究では研究初学者を対象として，プ

レゼンテーションにおける非言語動作（プレゼン動

作）を診断し，診断結果と学習者のセルフレビュー

結果の差分をロボットによってフィードバックする

ことで，セルフレビュー時に適切かつ十分に見出せ

なかった改善点への気づきを促すセルフレビュー支

援手法を提案する． 

2. ロボットを用いる必要性 

フィードバックにロボットを用いる理由として，

まずロボットが学習者の学習に対するエンゲージメ

ントを促進することが挙げられる．本研究でも，こ

れまでロボットが CG キャラクタと比較してエンゲ

ージメントを促進することを確かめた(1)．加えて，

ロボットによる離散的な動きは，プレゼン動作とし

ての顔向けや指差しといったジェスチャーを強調す

ることに繋がり，研究初学者のジェスチャーに対す

る気づきを促進することが期待される．加えて，ロ

ボットの持つ 3 次元性もフィードバックにおけるジ

ェスチャーへの認識を助長できると考えられる． 

3. 支援の枠組み 

図 1 に，本支援の枠組みを示す．まず，学習者の

プレゼンテーションを収録し，収録結果からプレゼ

ンテーションドキュメント，モーションデータ，オ

ーラルデータを取得する．次に，学習者はプレゼ動

作の意図をスライドに対して入力し，その後，これ

までに開発してきたシステム(1)を用いてロボットが

学習者のプレゼンテーションを再現し，セルフレビ

ューを行わせる．次に，学習者のプレゼンテーショ

ン診断のために開発したシステムを用いて，収録結

果と入力された動作意図からプレゼン動作が適切に

行われているかを診断する．最後に，診断結果と学

習者のセルフレビュー結果を比較し，比較結果から

セルフレビュー時に学習者が見出せなかった点やセ

ルフレビューが不適切な点が見つかった場合，ロボ

ットによってそれらの点をフィードバックし，学習

者の気づきを促す． 以下では，ロボットを用いたフ

ィードバックについて述べる．  

4. ロボットを用いたフィードバック 

ここでは，セルフレビュー結果の不十分・不適切

な点を具体的な内容を明示せずフィードバックする

ことで，学習者にプレゼンテーションにおける改善

点に気づかせる支援を行う．なおロボットには 

 

図 1 支援の枠組み 
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Vstone 社の Sota(2)を使用する． 

図 2 に，フィードバックの枠組みを示す．ここで

は，Sota を 2 体用い 2 段階のフェイズでフィードバ

ックを与える．フェイズ 1 では，これまでに開発し

たシステム(1)を用いて一方の Sota にプレゼンテーシ

ョンを再現させる．同時にもう一方の Sota には，学

習者によるセルフレビュー結果をもとに再構成した

プレゼンテーションを実演させる．これにより，学

習者に対して，セルフレビューでの改善点を反映さ

せると自分のプレゼンテーションがどのようになる

のかを確認させる．フェイズ 2 では，一方の Sota に

はセルフレビュー結果をもとに再構成したプレゼン

テーションを実演させる．同時にもう一方の Sota に

はシステムによる診断結果をもとに再構成したプレ

ゼンテーションを実演させる．これにより，学習者

にセルフレビュー結果と診断結果に基づくプレゼン

動作の差分を提示し，セルフレビュー時に不十分・

不適切であった点への気づきを促す． 

5. 非言語動作の再構成システム 

ここではプレゼンテーションにおける非言語動作

の再構成を行うシステムについて述べる． 

5.1 システムの概要 

再構成の対象であるプレゼン動作は顔向け・指差

し・パラ言語(音程・声量・速度・間・フィラー)の 3

つである．以下，再構成部分の同定，各動作の再構

成手法について記述する． 

5.2 再構成部分の同定 

セルフレビュー結果に基づく再構成では学習者が

改善すべきだと判断した非言語動作を再構成する．

なお，セルフレビューにおいて学習者が改善すべき

だと判断したが診断では適切な非言語動作を行えて

いるとした点についてはオーバーレビューとし，非

言語動作の再構成は行わない．診断結果に基づく再

構成ではシステムによる診断において改善すべきだ

と判断された非言語動作を再構成する． 

5.3 顔向け，指差しの再構成 

まず，Sota によるプレゼンテーションにおける顔

向けと指差しは，表 1 のような”時間”とそれに対応

した”顔向けの方向”，”指差しの位置”のパラメータ

を記録したロボット動作シナリオをSotaに読み込ま

せることで実行できる．そのため，顔向け・指差し

の再構成はロボット動作シナリオにおけるパラメー

タを変更することによって行う．まず，顔向けにつ

いては，動作意図の付与された発話内容のテキスト

を含む 1 文の発話中はスライド方向を，その文の前

の発話は聴衆方向を向くように変更する．指差しに

ついては，動作意図の付与されたテキストを発話し

ている間，そのテキストのスライド上の位置に対し

て指差しを行うように変更する． 

5.4 パラ言語の再構成 

音程，音量，速度，間，フィラーの 5 つを再構成

する．Sota によるプレゼンテーションの発話は，Sota

に音声ファイル(wav 形式)を作成させ，Sota に再生

させることで行う．音声ファイルは表 2 のような発

話内容となるテキストとそれに対応する 3 つのパラ

メータ(速度，音程，抑揚)の値を Sota に与えること

で，作成できる．なおテキストは発話に間が現れる

ごとに分割され，音声ファイルは分割されたテキス

トごとに生成される．音程，速度，フィラーの再構

成では表 2 の情報を変更する．音程，速度の再構成

では動作意図を持つテキストの発話部分に対応する

音程を高く，速度を遅くするように変更する．フィ

ラーの再構成では，テキストごとに形態素解析を行

い，フィラーと見なされた文字列を削除する．音量，

間の再構成は音声ファイル生成後に行う．音量の再

構成では，動作意図を持つテキストの発話部分であ

る音声ファイルの音量を音声編集用ソフトウェアに

よって編集し上昇させる．間の再構成も同様のソフ

トウェアを用いて，動作意図を持つテキストの発話

部分の先頭に無音の音声を挿入する．  

6. まとめ 

本研究ではロボットを用いたプレゼンテーション

セルフレビュー支援を提案した．具体的には，学習

者がセルフレビューにおいて見出せなかった改善点

や見出したが適切でない改善点に対してロボットを

用いてフィードバックすることで，改善点に対する

気づきを促す支援を提案した．また，そのためのシ

ステムについて説明した．加えて，開発中の非言語

動作再構成システムについて述べた．今後の課題と

しては，誇張再現や改善前後の理解支援の開発．ロ

ボットによるフィードバックの有効性を確かめる評

価実験などが挙げられる． 
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図 2 改善前後の比較の枠組み 

 

表 1 ロボット動作シナリオ(例) 

時間 顔向け 指差し 

1.00 To Screen uppointing 

2.00 To learner downpointing 

 表 2 音声ファイル生成のための情報(例)  

テキスト 速度 音程 抑揚 

それでは発表をはじめます 9 9 7 
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