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デモティザーセッション

　この記事では，私たちが取り組んでいるデモ・ポ

スター発表をビデオ中継するための「ウェアラブル

実況中継システム」を紹介します．デモ発表やポス

ター発表を一覧する目的で，ティザーセッションや

ショットガンセッションなどと言われる発表がされ

ることがあります．これは，デモ・ポスター発表者

が登壇して 1 分程度で発表の概要を紹介するもので，

短時間に多数の発表をかいつまんで見ることができ

ます．聴衆は自分の見たい発表を選定することがで

き，発表者は自分の発表のプレゼンスを高めること

ができるメリットがあります．インタラクティブシ

ステムを中心とした査読付き国内会議であるWISS

（Workshop on Interactive Systems and Software） 

においても，2011 年までデモ・ポスター発表につ

いてショットガン形式で紹介するセッションを行っ

ていました．WISS という会議は多分に特殊なとこ

ろがあります．デモ・ポスター発表においてのそれ

は，発表のほとんどがインタラクティブシステム研

究として開発された体験型デモンストレーションで

あることです．つまり，登壇して 1 枚程度のスライ

ドで紹介するだけでは伝わらない，研究の本質的な

部分がデモンストレーションの体験に依拠している

ことがあるのです．そこで，2012 年に開催された

WISS2012 からは，発表者がレポータとの対話を通

してデモンストレーションを紹介するデモ・ポスタ

ー生中継という試みを始めました．これは，ビデオ

カメラを持ったレポータが各発表ブースまで出向き，

発表者にはそのブースで自分たちの開発したシステ

ムを動かしながら，時にはレポータに体験させなが

ら紹介してもらうチャレンジングな試みです．WISS 

では発表のインターネット中継を 2010 年から行っ

ていたこともあり，デモ・ポスター発表を中継する

ための基盤があります．このインターネット中継班

と連携し，口頭発表会場内のプロジェクタとインタ

ーネット動画中継サイトに同時に中継します．録画

ではなく，生中継にすることによってデモンストレ

ーションの臨場感を伝えることができます．

　しかし，ここには大きく 2 つの問題がありまし

た．1 つは労力です．図 -1 はWISS2013 のときの

デモ・ポスター生中継のスタッフです．レポータカ

メラマン，照明，マイク，そして中継卓までのケー

ブルを取り回すスタッフと，動きまわるスタッフが

6 人と本格的といえばそうですが，ずいぶんと大掛

かりです．持続的に取り組むためには少ないスタッ

フでやりくりできることが必要です．もう 1 つは

モビリティです．デモ・ポスターの会場は図 -1 の

ような陣容で中継が可能なほどの広さが確保できな

いことがあります．そのような中で中継を行うため

には，それなりの工夫が必要です．そこで私たちは
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いう新しい試みを始めてい

ます．デモ・ポスター中継の

ために必要な要素を最小限

のスタッフで行うためのシ

ステムです．この記事では，

私たちのシステムの工夫と

これからの展望について解

説したいと思います．

ウェアラブル実況中継
システム

　WISS2014 で実運用（図 -2）したウェアラブル実

況中継システムの概要について説明します．ウェア

ラブル実況中継システムは，ティザーセッションに

おいてデモ・ポスター発表者（以降，発表者と呼ぶ）

が自身のデモ概要を説明している様子を生中継する

ことを目的として，必要最小限のスタッフで高品質

なコンテンツの提供を目指しています．システム設

計にあたっては以下の点について配慮しました．

➡➡ 要件
撮影の柔軟性　ティザーセッションでは，発表者と

レポータの両方を同時に撮影するなど複数の被写

体を撮影する必要があることや，「レポータの周囲

といった広範囲な撮影」から「ある被写体といった

局所的な撮影」を要求されるなど，多種多様な撮

影形態が求められます．つまり，あるときは 1 つ

のカメラで撮影し，別のときは複数カメラによる同

時撮影など，使用する撮影器具やその撮影パラメ

ータを柔軟に変更できる柔軟性が求められます．

レポータの機動性　ティザーセッションでは，発表

者が実機やデモ用に作成したポスターを使いなが

ら自身のデモ内容について説明します．生中継中，

発表者は自身のデモブース前でスタンバイしてい

て，レポータは各デモブースを 1 つずつ訪問し取

材していくことになります．このため，ブースか

らブースへと移動したり，部屋から部屋へ数十メ

ートル移動したりする場合もあります．聴衆は発

表者のデモ概要を理解することを目的としている

ため，ブース間のムダな移動時間はなるべく減ら

すべきです．レポータが素早く移動できるように，

レポータが機動性を確保することが求められます．

撮影器具の安定性　発表者が実機を利用して巧み

なプレゼンテーションをしていたとしても，映像

のぶれや音声が聞こえづらいことは聴衆の理解度

の低下や映像酔いをもたらし，視聴するモチベー

ションの低下を引き起こしてしまいます．したが

って，撮影器具の安定性が重要になります．ただ

し，前項で述べた「撮影の柔軟性」と本項の「撮

影器具の安定性」はトレードオフの関係にありま

す．すなわち，これらが両立できる機能や，落と

しどころを検討する必要があります．

初心者のサポート　「学会初参加で発表に慣れてい

ない」「カメラを前にして説明することに慣れて

いない」など，発表者の多くは取材経験や発表経

験に乏しいです．また，事前に発表者とレポータ

が綿密に打合せをする十分な時間がない場合もあ

ります．さらに，レポータ自身も日頃からさまざ

まな場所で取材を行っているわけではありません．

したがって，どんな映像が撮影されているか，フ

ィードバックを与えることや，時間管理，カンペ

の提示といった発表者やレポータに対して取材を

支援する機能についても検討する必要があります．

発表者やレポータは撮影や説明に集中しているた

め，撮影や説明を妨げることなく支援する機能が

生中継の様子（デモ発表会場にて） 登壇発表会場に提示された中継映像

図 -2　WISS2014 の実運用の様子
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求められます．

➡➡ システム構成
　提案システムが使用する撮影器具を装着している

様子を図 -3 に示します．レポータは複数のカメラ

や，マイクなどレポートに必要な器具を体の各部位

に装着することで，複数のアングルからの撮影を可

能にすると同時に機動性を確保します．また，レポ

ータはタッチパネルディスプレイを搭載した PC を

装着し，ディスプレイ上に現在撮影している映像な

どレポートを支援する情報を提示します．ここで，

タッチパネルディスプレイにタッチすることで，シ

ステムが持つ各種機能を操作できます．さらに，レ

ポータが装着している PC から，登壇発表会場のス

クリーンやスピーカに出力するための映像および

音声コンテンツを生成します．PC から出力される

HDMI（High-Definition Multimedia Interface）信

号は，ダウンスキャンコンバータを経由してコンポ

ジット信号および音声信号に変換され，登壇発表会

場にある中継卓まで RCA端子 （コンポジット映像

信号およびステレオ音声信号） の有線ケーブルで伝

送します．デモ発表会場と登壇発表会場は，別々の

部屋で最長 100m ほどの距離があります．PC と中

継卓間を無線通信できれば，ケーブルの取り回しな

どが不要になるためレポータの機動性を向上するこ

とができます．今回の運用では安定した動画配信を

重視して有線ケーブルを採用しました．

➡➡ 機能
　図 -4 を用いてシステムの持つ機能について説明

します．

1. レポータは両手にカメラ（右手で持っているカ

メラをメインカメラ，左手で持っているカメラを

サブカメラと呼ぶ）を持ちます．メインカメラは，

常時映像を出力するメインカメラで，サブカメ

ラはスポット的に利用するサブカメラとなります．

また，メインカメラは映像だけでなくレポータお

よび発表者の音声も取得します．撮影器具の安定

性を確保するために，メインカメラには一脚を取

り付けました．サブカメラは「発表者とデモ機材」

「発表者とレポータ」など複数の被写体を撮影し

たいときに一時的に利用するために，撮影器具の

安定性よりも撮影の柔軟性を重視，左手の手のひ

ら部に貼り付けました．左右のカメラ映像の両方

を出力する場合は，ピクチャインピクチャ（PinP） 

形式で出力します．サブカメラの映像を利用する

かどうかはレポータが左手のサブカメラを親指で

隠すことで操作します．ここで，サブカメラの映

像が真っ黒であればシステムはサブカメラを利用

していないモードであると判断して，メインカメ

ラの映像のみ出力します．カメラに搭載されたデ

ィスプレイには撮影中の映像が提示され，レポー

タはディスプレイを見ることでどのような映像を

撮影しているか把握できます．また，レポータが

首から下げているディスプレイには，各カメラの

編集前の映像と聴衆が見ている編集済みの映像が

提示されます．

2. 視聴者が発表情報を把握できるように，デモ発表

のタイトルや著者情報を映像の上部に重畳して表

示します．ティザーセッションでは発表者の持ち

時間は決まっていますが，その持ち時間よりも早

く終わってしまったり，長引いたりすることがあ

ります．そのため，一定時間経過後にタイトルを

自動的に切り替えるというシンプルなアルゴリズ

ムでは対応できません．ここで，レポータがメイ

ンカメラに搭載された物理ボタンやタッチパネル

ディスプレイ上に提示された仮想ボタンを利用し

メイン
カメラ
および
マイク
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タブレット
パソコン

図 -3
撮影器具を装着した様子
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て手動で切り替えるように

しました．また，切り替え

の際に効果音を出すことで，

レポータが切り替えを判別

できるようにしました．

3. ティザーセッションは，

セッション開始後すぐにデ

モ説明に移行するのではな

く，セッションの開始直後

に主旨を説明するプロロー

グや終了直前に事務連絡な

どのエピローグを挿入する

場合があります．これらの

プロローグ，エピローグ中

の雰囲気向上や，中継開始直後の盛り上げとして

BGM は効果的です．本システムでは，タッチパ

ネルディスプレイ上の BGMの On/Off ボタンを

タッチすることで BGMの切り替えを制御します．

4. 発表者が持ち時間を確認できるようにディスプ

レイ上に残り時間を表示します．ただ，撮影や説

明に集中しているとレポータ，発表者ともに残り

時間を確認する余裕がなくなってしまいます．そ

こで，残り時間がなくなるとアラーム音を提示し

て周囲に気づかせるようにしました．

5. レポータが持っている右手用カメラのマイクで

音声を取得します．これは，レポータや発表者は

撮影や，機材の操作のためにハンドマイクを持つ

ことが難しいためです．ピンマイクという選択肢

もありますが，ピンマイクを取り付け・取り外し

しに時間がかかるために現実的ではありません．

自身の声量が適切かどうかを表すレベルメータを

提示する機能もあります．これは，撮影になれて

いないデモ発表者はどれくらいの声量が適切なの

か分からないためです．声量を円の大きさをイン

タラクティブに変化させることで提示します．

➡➡ 結果と考察
　2014年 11月 26日から 11月 28日にかけて開催

されたWISS2014の 3回にわたるティザーセッシ

ョンにおいて，提案システムを用いた実運用を行い

ました．1回のセッションについて，20件程度の

研究が発表され，合計 65件の発表をレポートする

ことになりました．全 3回とも，システムトラブ

ルによる中断などなく，生中継をスムーズに行うこ

とができました．また，レポータが持つ PCと中継

卓とを結んでいるケーブルの取り回しに必要とした

2名のスタッフを除いて，システムを利用している

レポータ 1 人で生中継を行うことができました．

発表形式

　発表者は，デモブースに貼られているポスターや，

展示物を使って説明をしていました．また，展示物

をレポータに体験させ，レポータの感想やリアクシ

ョンを視聴者に伝えたり，提案システムの利用イメ

ージの理解を深めるためにその場で寸劇をしたりと，

工夫あるデモ発表がありました．展示物そのものを

使って説明することで，従来のスライド 1枚で説明

するスタイルのティザーセッションと比較して，多

彩な方法で表現力豊かに研究の魅力を参加者に伝え

ることができます．

配信との連携

　このティザーセションは，Ustream やニコニコ

動画といった動画配信サービスを利用してインタ

ーネット越しの視聴者も閲覧することができます．

インターネット越しに視聴している視聴者からは

登壇発表会場に表示される編集済み映像

残り時間

マイクボリューム
レベルメータ
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図 -4　機能
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「WISS2014 でどのようなデモ・ポスターが発表さ

れるのかよく分かった」といったコメントがありま

した．また，教員からは自分が指導する学生にサー

ベイの一環としてこのティザーセッションを見させ

ているという声もありました．また，デモ・ポスタ

ー発表を論文以外の手段で記録するという意味でも

意義があると考えられます．

マルチアングルの効果

　ティザーセッションでのデモ紹介では，多くの発

表者が，冒頭に自己紹介したあとにポスターや展示

物を使ってデモ内容を説明していました．レポータ

は，自己紹介中はメインカメラでデモ発表者を撮影

しました．一方，ポスターや展示物を使ってデモ内

容を説明している間はメインカメラでポスターや実

機を撮影しながらサブカメラで説明しているデモ発

表者自身を撮影することで，説明している発表者の

顔や表情を視聴者に見てもらえるよう配慮しました．

このようにしたのには 2つの理由があります．1つ

めは参加者にできるだけ発表者の顔を覚えてもらい

たいと考えたためです．参加者はティザーセッショ

ン終了後，実際にブースを訪問することになります．

しかし，時間の制約から説明を聞きたいと思ってい

たすべてのブースを回りきれるわけではありません．

このとき，発表者の顔を少しでも覚えていれば休憩

中や学会終了後にデモ発表者と議論することができ

ます．2つめの理由は理解の促進です．話者の顔を

見ることにより会話の理解が促進される 1）ことが

報告されています．参加者からは，PinP で発表者

の顔と展示を同時に見せることは好評を得ましたが，

上述した効果の有無については今後分析する余地が

あります．

デモティザーセッションの多様化

　ティザーセッションの生中継およびシステムの可

能性を模索するため，レポートのみに専念するレポ

ータに参加してもらいました．3 回のセッションの

うち，1 回目は提案システムを装着したレポータと

女性レポータの 2 名，2 回目と 3 回目は提案システ

ムを装着したレポータと，女性レポータ 1 名および

男性レポータ 1 名の合計 3 名で行いました．WISS に

長年参加しており，インタラクティブシステムの分

野に造詣の深い研究者をレポータとして採用するこ

とで，たとえば発表者自身がうまく説明できない個

所を補ったり，特に印象に残ったデモについての感

想を移動中に聞いたりと，より充実した放送とする

ことができました．また，初めて学会に参加した方

をレポータとすることで，より低い目線からデモに

ついて素朴な疑問を発表者にぶつけてもらいました．

改良点

　実運用を通してさまざまな改良点や問題を発見で

きました．

　本ウェアラブル実況支援システムでは，カメラマ

ン，マイクアシスタント，タイムキーパー，ディレ

クターなどさまざまな役を 1 人のレポータで行う

必要があります．発表者の発表内容や表情はレポー

タの反応や表情に影響されます．たとえば，レポー

タが発表者に笑顔で対応すれば発表者の気分が高ま

り，緊張が緩和することがあります．一方で撮影に

も集中しなければならないため，できるだけ腕や手

を取材中は固定する必要があると同時に被写体を適

切に捉えているかカメラに搭載されたディスプレイ

を見て確認する必要があります．また，動的に変化

する発表者の説明にあわせて最適な画角やアングル

も考える必要もあります．現行のシステムでは，レ

ポータに高い認知的・身体的負荷を強いることにな

ります．今後は，レポータが被写体を適切に捉える

ことができるように画像処理技術やロボティクス技

術を活用すること，レポータが被写体にカメラを向

けるだけで最適な画角やアングルを設定する技術な

どを提案することでレポータの負荷を軽減していく

ことを考えています．

　また，些末な改善点として，タイトルの更新忘れ

や被写体の一部がカメラの画角から外れてしまうこ

と，あるいはカメラの揺れによる画面揺れの問題が

ありました．さらに，メインカメラでポスターを撮

影しているときにメインカメラのマイクが音源（発

表者）の方に向いていないため声が聞き取りにくい

という問題があり，対応する必要があります．また，

変化する会場の照明条件に対応するために，システ
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ムに照明を取り入れることも課題の 1つです．

今後の展望

　Ustream・YouTube Live 等のリアルタイムなビ

デオストリーミングサービスの普及に伴って，だれ

もがいつでもどこでも放送できる環境が整っていま

す．これらのサービスには日々，世界中で大量のコ

ンテンツが投稿されていますが，YouTube 等のイ

ンターネット動画ポータルの集客に何よりも重要な

のは高品質なコンテンツといえます．一方，従来型

のレポート器具（カメラ，マイク，照明など）は扱

いが煩雑でポータビリティに欠け，操作にスキルを

必要とする，あるいは，各レポート器具にそれぞれ

操作者を必要とするなどの難しい面があります．ま

た，電子情報通信技術やロボティクス技術の進展

に伴い，AR-drone，MikroKopter，UAV2）といっ

た飛翔型カメラ，GoPro，ActionCam などの一人

称視点の映像撮影器具，MEMOTO といったライフ

ログカメラ，Flying Eyes3）の第三者視点映像，テ

レコミュニケーションを目的とした装着型ロボッ

ト・アバタ TEROOS4） や ANYBOTS5）のような移動

型ロボット・アバタなど，これまで撮影できなかっ

たアングルでの撮影や，装着性・機動性の高いカメ

ラ，遠隔でのコミュニケーションを支援するカメラ

が登場してきました．しかし，適切な解説を伴った

高品質な「インタビュー」「ドキュメンタリ」型の

コンテンツの作成には，画面構成・音声・照明・テ

ロップなど映像以外の要素も検討する必要がありま

す．特に，高品質な実況中継コンテンツには，時々

刻々と変化する現場の状況にあわせて使用するカメ

ラやマイクを動的に切り替えたり，テロップを生成

するなど，動的制御技術や，自動生成技術を必要と

し，これらを既存技術で十分実現できているとはい

えません．したがって，1人で素人であっても高品

質な映像コンテンツ（特に，物語性を持つインタビ

ューやドキュメンタリ）の撮影・編集・配信を目指

す実況中継支援システムの潜在需要は高いと考えら

れます．

　提案するウェアラブル実況中継システムは，まだ

立ち上がったばかりのプロジェクトでティザーセッ

ションに特化したシンプルな機能しか実現できてい

ません．課題は，ハードウェアおよびソフトウェア

の両面に残っています．私たちは，さまざまな現場

での運用と改善の発見のサイクルを経ることで，汎

用性の高い中継システムを作り上げていきたいと考

えています．
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