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1 はじめに
近年ディスプレイ装置が安価に製造できるようになっ
た。このため、街中の大衆向け情報提示装置としても
広く使われている。たとえば博物館や美術館での案内
ディスプレイは、案内ビデオを表示させて無人での館
内の案内を可能にしており、また店舗の販促ディスプ
レイでは宣伝ビデオを流すことで商品を宣伝している。
しかし、ディスプレイを設置して映像や音声を流す
だけでは来場客は足を止めず、注目してくれないこと
が多い。また、ディスプレイ内の人やアニメーションが
ジェスチャを交えて案内・説明しても、どの展示物・商
品を指して説明しているかわかりにくく、一方向から
では物の影に入ってしまう物について説明できない場
合がある。以上の問題点を解決するには、人間の方向
を向いて注目を誘う動きや、注目する方向を明確にす
るポインティングが有効であると考えられる。案内端
末として投影式提示装置であるPROT[1]や、ヒューマ
ノイドロボットによる方法 [2]が研究されているが、博
物館や美術館、狭い店内などの限られた場所では、情
報を投影できる場所が限られていたり、大型で自走す
るロボットでは来場者の邪魔になってしまい、また展
示品や商品に害を及ぼしてしまう危険性がある。
本稿では、ディスプレイにロボットアームを搭載し、
外部から自動制御することのできる情報提示システム
IPSODAを提案する。画像を表示させる端末自体を移
動させることで注意の引きこみ、視線とユーザ自身の
誘導を実現する。また、動作シナリオを XML形式で
記述することにより、容易に説明内容を構築できる。

2 IPSODA

本稿では、情報提示装置として図 1 に示すような、
ディスプレイとロボットアームを組み合わせた IPSODA

アームと、IPSODAアームに命令を送る IPSODAク
ライアントを構築する。IPSODAは用意された動作シ
ナリオ通りに、画像とジェスチャをユーザに提示する
ことができる。
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図 1 IPSODAアーム

2.1 IPSODAのシステム構成
IPSODAは、IPSODAアームと IPSODAクライア
ントで構成されている。ユーザが IPSODAクライアン
トに XML形式で記述された動作シナリオを入力する
と、IPSODAクライアントはシナリオを解釈して再生
データを IPSODAアームへ転送する。IPSODAアー
ムは再生データを受信し、ユーザへ画像を提示し説明
する。図 2に全体の動作イメージを示す。

図 2 全体の動作イメージ

2.2 IPSODAアーム
IPSODAアームは次に説明するディスプレイモジュー
ル、アームモジュールで構成されている。
ディスプレイモジュール： Samsung 社の Android

端末”GalaxyS”を用いている。Wi-Fi 通信により IP-
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SODAクライアントから提示したい画像情報やジェス
チャ命令を受け取り、ディスプレイに画像を表示させ
てアームモジュールに Bluetooth通信を用いてジェス
チャの情報を送信する。
アームモジュール： 図 1 右に示すような 5 つの軸
と、H8 マイコンを搭載したモーター制御モジュール
で構成される。回転軸 B,Eは水平回転軸で、アームの
先端もしくは根元を回転させる。回転軸 Aはディスプ
レイモジュールの縦と横を切り替え、回転軸 C,Dは人
間との距離を調節する。すべての軸はモーター制御モ
ジュールに接続・制御される。モーター制御モジュー
ルは Bluetoothによりディスプレイモジュールと接続
されている。

2.3 ジェスチャ
ここで、IPSODAに用意されているジェスチャにつ
いて説明する。
画面のせり出し： 図 1右の回転軸 Cと Dが逆方向
に回転することで、図 3左のように画面がせり出す。
画面の引きこみ： 図 1右の回転軸 Cと Dが画面の
せり出しと逆方向に回転することで、図 3右のように
画面がユーザと反対の方向に引きこまれる。
上部の水平回転： 図 1右の回転軸 Bが回転し、ディ
スプレイモジュールのみが回転する。
全体の水平回転： 図 1右の回転軸 Eが回転し、IP-

SODA全体が回転する。
画面のせり出しと引きこみについては、図 3に示す。

図 3 ジェスチャの一例

2.4 動作シナリオの構成
動作シナリオは XML形式で記述される。一つの動
作は<action>タグ内に記述し、<kind>タグには動作
の種類、<value1>タグには<kind>タグに記述した動
作特有のパラメータ、<value2>には動作の速度を記述
する。一つのシナリオに<action>を複数記述すること
ができ、これらは実行時には順番に実行される。すべ
ての<action>は<plan>タグ内に記入する。記述例を以
下に示す。
<plan>
<action>
<kind>attention</kind>
<value1></value1>
<value2>90</value2>
</action>
<action>
<kind>image</kind>
<value1>./bustuzou.jpg</value1>
<value2></value2>
</action>

</plan>

この動作シナリオには、”attention”、”image”の 2

つの動作が含まれており、これらが順に実行される。
一つ目の<action>タグは「画面のせり出し」を 90%の
速度で実行、二つ目の<action>タグでは画像ファイル
./butsuzou.jpgを表示することを表している。

3 IPSODAクライアント
IPSODAクライアントでは、XML形式で記述され
た動作シナリオと提示したい画像を読みこむ。読み込ま
れたシナリオをもとに、ネットワーク経由で IPSODA

アームにジェスチャ命令と提示したい画像を送信する。

4 動作確認と検証
IPSODAを用い、本デバイスを知らない被験者に対
して研究室の備品を案内・説明する動作確認を行った。
その結果、次のような効果が確認された。
注意の引きこみ： IPSODAが「全体の回転」を使っ
て被験者の方に画面を向け、「画面のせり出し」を行う
と、被験者は IPSODAに注目した。
被験者自身の移動： 被験者が注目している状態で
IPSODAが「上部の回転」を素早く行い、続けて「全
体の回転」をゆっくり行ったところ、被験者は画面が
正面から見える場所に移動した。これにより、一方向
からでは説明できなかった物体について説明すること
ができた。
視線の誘導： 被験者が注目している状態で、現在の
被験者の位置から見える風景を IPSODAに表示したと
ころ、被験者は現実に表示されている方向を見た。

5 まとめ
部屋の案内に IPSODAを用いることで、ユーザの注
意を引きこみ、ユーザの視点とユーザ自身を誘導する
ことが可能となる。これにより、一方向からでは説明
できない物体についても説明することができる。
本稿では画像提示によりユーザを誘導するシステム

IPSODAを提案し、このシステムでユーザの注意の引
きこみと誘導が可能であるという知見を得た。
提案システムでは予め決められたシナリオ通りに案
内・説明することができる一方、ユーザの注意の引き
込みに失敗した場合など、想定外の動作をした場合に
シナリオを自動生成できないため、改善の必要がある。
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