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1. はじめに 
本研究では，ロボットが経験した情景を伝え

るための発話とジェスチャの同時生成システム

を提案する．人間はコミュニケーションを行う

際に，マルチモーダルな振る舞いを通して，発

話だけの場合よりもより多くの情報を伝達して

いる．同様に，ロボットもマルチモーダルな振

る舞いにより人に与える情報が増し，発話内容

がイメージしやすくなるだろう． 

[1]では，ジェスチャは単体で存在せず，発話

表現を補足するものとしている．これまで，

Kucherenko et al.は音声を入力とし音声に合わ

せた拍子のジェスチャの生成を行なった [2]．ま

た，Nihei et al.は画像を入力とし画像中の物体

の形を表現するジェスチャの生成を行なった [3]．

しかし， [2]では音声の時間による変化が考慮さ

れているが，ジェスチャで発話内容を補足でき

ない．また， [3]では発話内容の補足が行えるが，

物体の移動など，時間による変化を表現できな

い．そのため，ロボットの発話とジェスチャを

見た人間がロボットの想定外の解釈を行い，誤

解が生じる可能性がある． 

そこで，本研究では動画を入力として iconic

ジェスチャと発話の生成を行うシステム，VISG

（ Video-based Iconic gesture and Speech 

Generator）を提案する．VISG で生成されたジェ

スチャは発話内容を補足することができ，かつ，

時間による変化を表現することができる． 

 

2. 予備実験：人の説明方法収集 
2.1 概要 
VISG では，動画中の言及対象の決定と発話の

生成をルールベースで行う．そこで，ルールの

設定のために日本人が動画の説明においてどの

ような表現を行うのか調査した． 

実験協力者には 10 秒程度の動画を数本観てもら

い，その動画を観たことがない人に対して説明 

 

 

 

 

する際にどのように話すのか一文で回答しても

らった．これを 2 本の動画に対して 20 人，10 本

の動画に対して 30 人に実施した． 

動画は動画キャプショニングデータセット

VaTeX [4]からランダムに選出した．なお，極端

に画質が悪い動画と途中でテロップが表示され

る動画については除外した． 

 

2.2 結果 
動画と収集した説明文を分析した結果，3 つの

傾向がわかった．まず，説明文の主旨となる要

素は，「ものが落ちた」や「止まった」といっ

た動画の始めの状態から変化があるものが多く，

動画中に状態の変化がない場合は「踊っている」

や「移動している」といった，動きのあるもの

が多かった．また，説明文の主旨とは関係の薄

い要素についても言及されることがあった．こ

れは，その説明を受けた人がより情景を思い浮

かべやすくするためだと考えられる． 

これらをもとにして考案した，言及対象と発

話の生成に用いる定義を表 1にまとめる． 

 

表 1 分析結果を用いた定義 
表現対象 定義 

イベント 始めの状態から変化がある要素 

前景 イベント，あるいはイベントでは 

ないものの動いている要素 

説明文の主旨となる 

背景 説明文の主旨ではない要素 

 

3. 提案システム 
[5]はジェスチャを 4 つに分類しており，それ

ぞれ，形や動作を表現する iconic，抽象的な概

念を表現する metaphoric，指差しの deictic，発

話に併せた拍子の beat である． 

そこで本研究では，動画を入力として iconic

ジェスチャと発話の生成を行うシステム VISG を

提案する．  

図 1のように，VISGは動画から物体とその移動

を抽出し言及対象を決定し，それをもとにジェ

スチャと発話を生成する．システムの構成を図 2

に示す． 
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図 1 ジェスチャ生成例 

 

 
図 2 システムの構成 

 

3.1動画特徴量抽出モジュール 
動画の物体検出および物体追跡のために [6]を

用いる．これにより，物体のクラスと各フレー

ムにおける座標を取得する． 

 

3.2言及対象決定 
2 章で得た結果をもとに，ルールベースで言及

対象を決定する．背景は，前景とは異なるクラ

スで認識された物体を選ぶ． 

動画特徴量抽出モジュールで得た結果を入力

とし，検出された物体の座標を使用して用意し

た基準にどれほど当てはまるか計算を行う．用

意した基準は，表 2の通りである． 

 

表 2 言及対象の決定に用いる基準 

 
 

3.3ジェスチャ生成 
言及対象の動画中の座標をもとに，ロボット

を正面から見た時のロボットの手の位置が言及

対象の座標と対応するようにジェスチャを生成

する．  

 

3.4発話生成 
言及対象の決定に用いられた基準と物体のク

ラスをもとに，ルールベースで発話の生成を行

う．  

 

3.5ロボット 
ロボットは腕の自由度が人間と近く表現の幅

が広い Pepper を使用した． 

 

4. まとめ 
動画を入力として iconic ジェスチャと発話の

生成を行うシステム VISG を提案した．今後，実

際にロボット視点の映像を使用してジェスチャ

と発話の生成を行い，その効果を測る． 
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