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1．はじめに	 
	 本研究では，PowerPoint のスライドショー中の
スライドオブジェクトをモーションセンサーに

より操作可能なプレゼンテーション環境の実現

を目的としている．スライドオブジェクトとは，

プレゼンテーション資料（以後，プレゼン資

料）のスライドを構成している文字や図形のこ

とである．また，スライドオブジェクト操作と

は，スライドオブジェクトに移動や拡大・縮小

といった動きを加えることを示す．	 

	 発表中のスライドオブジェクト操作により，

発表者が事前にアニメーションを作成する時間

の削減と聴講者の質問にあわせたスライドオブ

ジェクトの動きの提示を可能にする．文献[1]で

は，スライドオブジェクト操作を，ノート PC に

搭載されているウェブカメラや Leap Motion[2]，
マウスなどの入力デバイスで実装している．本

研究では，文献[1]で利用されていた入力デバイ

スのなかでも Leap Motionに着目し，先行研究で
は実現されていなかった，両手でのスライドオ

ブジェクト操作を実装した．また，Leap Motion
により取得した手の骨格情報から，発表者の手

の 3D モデル（ハンドモデル）を作成しスクリー
ン上に表示した．ユーザはハンドモデルを通し

て，スライドオブジェクトを直感的に操作する

ことが可能である．またハンドモデルはポイン

タとしても利用できる．本稿では特に，両手で

のスライドオブジェクト操作について述べる．	 
	 

2．スライドオブジェクト操作環境  
2.1モーションセンサーの利用  
	 本研究では入力デバイスとして，Leap Motion
を利用した．Leap Motion はかざした手の骨格情
報や座標情報などを，高い精度で取得すること

ができる．ジェスチャによる直感的な操作は， 
 
 
 
 
 
	 

表	 1	 スライドオブジェクト操作一覧	 

 

 

 
	 

ユーザのスライドオブジェクト操作における負

担を軽減する．また，両手の座標情報を利用す

ることで，キーボードとマウスの操作では困難

な，複数ヶ所を同時にポインティングする操作

も実現可能である． 
 

2.2	 両手によるスライドオブジェクト操作  
	 本研究では，Leap Motion からユーザの手の骨
格情報と座標情報を取得することで，ユーザの

手の動きに同期するハンドモデルをスクリーン

上に表示した．これにより，ユーザが自身の操

作内容を視覚的に理解可能となる．また，個々

のスライドオブジェクト操作に割り当てるジェ

スチャも，ユーザにとって直感的なものとなる

ようにした．例えば，スライドオブジェクト上

で手を握る（Grip）ジェスチャをした状態で手を
動かすことで対象のスライドオブジェクトをド
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ラッグできる． 
	 表 1 は，本研究で実装したスライドオブジェ
クト操作の一覧である．両手によるジェスチャ

操作により，操作数の増加と表現力の向上を実

現した．両手で同一のスライドオブジェクトを

Grip 後に，両手間の距離を変化させることで，
スライドオブジェクトの伸縮が可能である．ま

た，一方の手でスライドオブジェクトを選択し，

もう一方の手でさまざまな操作を適用できる． 

 
2.3	 システム構成  
	 図	 1 に，本システムのシステム構成図を示す．

本システムへの入力は，Leap Motion により取得
したユーザ（発表者）の手のジェスチャである．

ユーザが Leap Motionにかざした手でジェスチャ
を行うと，Leap Motion はユーザの手・指の骨格
情報や座標情報など（以後，手指情報）を取得

する．取得された手指情報はジェスチャ認識機

構と座標変換機構に送られる．ジェスチャ認識

機構では，送られてきた手指情報からジェスチ

ャの認識が行われる．ジェスチャの認識が終わ

ると，ジェスチャ認識機構は，認識結果をスラ

イドオブジェクト操作機構に送る．また座標変

換機構では，送られてきた手指情報に含まれる

手・指の座標情報（手指座標）をスクリーン上

ならびに PowerPoint 上における座標へと変換し，
それぞれを	 3Dモデルレンダリング機構とスライ
ドオブジェクト操作機構に送る．3D モデルレン
ダリング機構は，スクリーン座標系に変換され

た手指座標をもとに，ハンドモデルをスクリー

ン上に描画する．またスライドオブジェクト操

作機構はジェスチャ認識機構から取得したジェ

スチャの認識結果と，PowerPoint 上における座標
系に変換された手指座標から，プレゼン資料上

のスライドオブジェクトの操作を行う．スクリ

ーン上には，ハンドモデルとプレゼン資料を統

	 
図	 2	 ハンドモデルによるスライドオブジェクト操作	 

	 

合した結果を出力する．	 

	 開発環境は Visual Basic 2010 Expressを使用し，
Leap Motion からの値の取得には Leap Motion 
SDK を利用した．また PowerPoint のプレゼン資
料の操作には Power Point Object Libraryを利用し
た．	 
	 

3．実行例  
	 図 2 はスライドショー中の別々のスライドオ
ブジェクトを，両手のハンドモデルにより動か

している例である．図中のペットボトルとコッ

プはスライドオブジェクトであり，それぞれの

スライドオブジェクトの前面に表示されている

のがハンドモデルである．図 2 では，ペットボ
トルに入った飲料をコップに注ぐ様子を表現し

ている，片手でそれぞれのスライドオブジェク

トを順に操作するよりも，現実に近い描写が可

能である．  
	  

4．おわりに	 
	 PowerPoint のスライドショー中のスライドオブ
ジェクトを，両手のジェスチャで操作可能なプ

レゼンテーション環境の実装を行った．Leap 
Motion を利用した両手のジェスチャによる操作
は，キーボードとマウスでは困難な操作を，よ

り直感的かつ容易に行うことを可能にする．ま

た，片手でのスライドオブジェクト操作では不

可能であった操作の提供，および表現の拡張が

可能である．両手のジェスチャによるスライド

オブジェクト操作により，より効果的なプレゼ

ンテーションが実現できる．	 
	 

参考文献	 

 [1] 山田 裕之	  他: 即応的プレゼンテーションのた
めの PowerPoint スライドオブジェクト操作機構
の実現 , IEICE technical report : 電子情報通信学会
技術報告 113(332), 59-64, 2013. 

[2] Leap Motion :	 https://www.leapmotion.com, (参照 
2015/01/08) 

図	 1	 システム構成図	 
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