
アイコンタクトエージェントによる情動表出と注視への影響 

山田 雅大  大野 健介  三枝 亮 

神奈川工科大学 創造工学部 ロボット・メカトロニクス学科 

 

 

 

1. はじめに 

 近年、人間と関わりながら作業を遂行するロ

ボットの普及導入が進んでいる．生活の場面で

は，家庭向けのロボットや福祉支援ロボットが

現場で利用され始めている[1,2,3]．これらのような

ロボットが人間と円滑にコミュニケーションを

行うためには，人間の表情や視線を読み取って

情動や意図を理解するとともに，ロボット自身

も表情や視線の動きを示すことができれば望ま

しい． 

 本研究では、人間とロボットのアイコンタク

トによる円滑なコミュニケーションの実現を目

的として、対面者の視線動作に応答するアイコ

ンタクトエージェントを提案する。本エージェ

ントが表情によって情動を表出し，その際の対

面者の視線状態を同時に計測することで，情動

表出に対する対面者の注視への影響を検証する。

実験を通して，人間とロボットが効果的にアイ

コンタクトを行うための条件を検討する。 

 

図 1. アイコンタクトアルゴリズム 
 

 

 

 

図 2. アイコンタクトエージェント 

 

図 3. 表情パターン 5種類 

 

 2. アイコンタクトエージェント 

 アイコンタクトエージェントの基本動作は，

図 1のアルゴリズムにより制御される．アイコン

タクトエージェントは対面者の視線座標と瞬目

回数を計測し，既定の瞬目回数以下の場合に正

常状態と見なし，その際に対面者が眼部領域を

高頻度で注視している場合には，アイコンタク

トの意志があると判断して，対面者の両眼中心

を目標位置として視線を移動し，一定時間，ア

イコンタクトを試みる． 

 アイコンタクトエージェントの外観を図 2に示

す．アイコンタクトエージェントは対面者の注

視点を計測する計測部，顔表情を出力する表出

部，認識応答を計算する制御部により構成され

る．表出部が出力する 5種類の表情パターンを図

3示す． 
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表 1. 注視点の空間的な偏差と瞬目回数 

 
 

図 4. 各情動表出における注視点の分布 

 

3. 実験 

 30 代男性，20 代女性，60 代男性の 3 名を被験

者として予備実験と本実験を行った．視線計測

には Tobii社製 Tobii Pro Nanoを用いた． 

 予備実験では，被験者はモニタに向かって着

座し，「喜び」「驚き」「悲しみ」「怒り」の

表情を表出する 1分間のアニメーションを注視し

た．各表情のアニメーションは 15 秒間とし，注

視点の座標と瞬目回数を計測した． 

 本実験では予備実験の 4つの表情に加えて「無

表情」を挿入した 2分間のアニメーションを 5回

提示した．表情は「無表情」「喜び」「無表情」

「驚き」「無表情」「悲しみ」「無表情」「怒

り」の順序で表示される．被験者には実験前に

モニタ画面を注視するように指示し，表情の表

示順序などについては教示せず，予備実験と同

様の計測を行った． 

 予備実験の結果を表 1 に示す．被験者 30 代男

性左目の場合，675 個の採取データにおいて視線

座標の標準偏差の大小は，喜び > 悲しみ > 驚き 

> 怒りであった．瞬目回数の大小は，喜び > 驚

き・悲しみ > 怒りであった．被験者 60代男性左

目の場合は，怒り > 悲しみ > 驚き > 喜び とな

り，瞬目回数は，喜び・悲しみ > 驚き > 怒りと

なった．被験者 20 代女性左目の場合は，驚き > 

悲しみ > 喜び > 怒りとなった．瞬目回数は，喜

び > 怒り > 驚き・悲しみとなった． 

 本実験の結果を図 4に示す．図 4は 5回分の試

行結果を色分けして示している．無表情が提示

されている区間では平均的に鼻から口にかけて

の領域で注視点が停留していたが，表情が表出

されている区間では動きのある顔の部位に注視

点が誘導されていた．また，喜びと驚きの表情

が初めて表出された時は，アイコンタクトがな

されていたが，試行を重ねるとアイコンタクト

をする傾向が見られなくなった．悲しみと怒り

が表出された時はアイコンタクトを避ける傾向

が認められた．つまり，ネガティブな情動表出

に対して視線を逸らしたものと考えられる． 

 

4. まとめ 

 本研究では対面者の視線動作に応答するアイ

コンタクトエージェントを提案し，情動表出に

対する対面者の注視への影響について検証した．

予備実験より，視線移動は表情の種類に対して

一貫性が乏しい傾向がみられた．興味の対象と

なる情動は個人による部分が大きいと考えられ

る．本実験では，無表情から表情が表出する際

に視線変化が大きく，ポジティブな表情は注視

を誘導し，ネガティブな表情は注視を妨げる傾

向がみられた．また，疲労や慣れによって注視

点が鼻先や口元に停留する傾向がみられた． 

 今後は対面時の会話の内容や環境内で注視す

べき対象物について，アイコンタクトエージェ

ントが情動表出と視線移動を適切に行うことで，

対面者の理解を高め，対面者の注目を導くため

の条件を探索する予定である． 
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