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1 はじめに

ヒューマンコンピュータインタラクションをより自然

に行うという目的で擬人化エージェントに関する研究が

多く行われている．特に道案内のタスクにおいて擬人化

エージェントを利用することはジェスチャーを利用して

視覚的に理解が容易な指示ができるため非常に期待が高

い．Cassell らは NUMAC という擬人化エージェントを

利用し人間が方向や建物の高さを表すときに，どのよう

なジェスチャーを利用しているのかを分析し，それを AR

擬人化エージェントにも応用した．結果として人が道案

内を行っているのと同じように道案内が可能であるとい

うことを確認している [1]．また Vilhjalmssonらは，道案

内システムにおけるエージェントのジェスチャー自動生

成手法を考案した [2]．しかしこれら研究においては，あ

らかじめ人手で用意された知識を利用しているため，限定

された地域でしか道案内を行うことができず，実用化は難

しい．また長谷川らの研究においては，道順を人に教える

とき，擬人化エージェントが話し手目線でジェスチャーす

るのと聴き手目線でジェスチャーするのとでは聴き手目

線でジェスチャーする方がより理解しやすいことを明ら

かにした [3]．しかしこの研究においても実際にモバイル

端末での実験は行っていない．近年のタブレット端末の

普及とともに，様々な道案内システムが開発されている．

しかし擬人化エージェントを利用した道案内システムは

非常に少ない．「萌えさしナビ」1は擬人化エージェントを

利用した道案内アプリケーションだが正確な道順を教え

てくれず，目的地の方角のみを指し示し，またエージェン

トのアニメーションも数種類の静止画が表示されるのみ

である．このように擬人化エージェントを利用したタブ

レット端末または携帯端末上での道案内システムでは，十

分に道案内できているとは言えない．そこで本研究はタ
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ブレット端末上動作するで擬人化エージェントを利用し

た道案内システムを開発し，その効果を調査する．

2 提案手法

本システムの開発にあたって，以下にシステム概要と

ジェスチャー選択のアルゴリズムを述べる．

2.1 システム概要

システム概要を図 1に示し，以下に説明を述べる．

図 1 システム概要図

1. 目的地の住所やランドマーク名から緯度，経度を検索

できる Google Geocoding APIで取得する．

2. geocodingで取得した緯度，経度で現在地からの経路

検索を Google Directions APIを用いて行う．

3. タブレットのカメラから取得した動画上に擬人化エー

ジェントを描画する．

4. Google Directions APIで生成された経路テキストを

音声合成ソフトボイスソムリエ2を利用して，サーバ

上で音声合成を行う．

5. 経路テキストとユーザの向きに応じて，エージェント

のジェスチャーを選択し，道案内を行う．

2 http://www.hitachi-solutions-

business.co.jp/products/package/sound/voice/
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6. ユーザが案内ボタンをクリックするたびに現在地か

らのルート検索を行い，直近の道案内を行う（2～5）．

2.2 ジェスチャー選択アルゴリズム

ジェスチャー選択アルゴリズムを図 2に示す．

図 2 ジェスチャー選択アルゴリズム

まず生成された経路テキストに基づいて左折，右折，直

進を決定する．次にユーザの向いている角度に基づいて

適切なアニメーションを選択する．ここで述べる適切な

アニメーションとは，右方向，左方向，直進方向へのジェ

スチャーのことを示す．アニメーションはあらかじめ 12

種類用意しておく．

3 実験計画

本研究はタブレット端末上動作するで擬人化エージェ

ントを利用した道案内システムを開発し，その効果を調査

する．

3.1 概要

本システムとマップと音声で道案内システムの比較実

験を行い，実験後にアンケートを行うことで評価を行う．

3.2 条件

実験は被験者内実験で行い，1人の実験参加者が 2つの

システムを試用する．出発地点と目的地は各条件で同じ

ものとする．どちらのシステムを先に試用するかはラン

ダムに決定する．

3.3 実験手順

以下の手順に従って実験を行う．

1. 事前にシステムの使い方を説明する．

2. 目的地を入力してもらい，システムを試用して，目的

地に向かってもらう．

3. 目的地に到着後，アンケートを実施し，出発地点に

戻る．

4. もう一方のシステムの使い方を説明する．

5. 再度目的地に向かってもらう．

6. 目的地到着後アンケートを実施する．

4 評価方法

システムの評価を行うアンケートは大別して以下の項

目を調査する．

1. 理解度：道順のわかりやすさや記憶への残りやすさ

2. 親近感：エージェントの人間らしいジェスチャー

3. 自然性：「人間らしい」道案内になっていること

5 おわりに

本稿では AR 擬人化エージェントを道案内に利用する

システムについて実装を行った．今後システムの実験と

評価を行い，システムの改善に努めていく予定である．ま

た現時点のシステムは擬人化エージェントがタブレット

上に表示されているのみで，実際の道路上に接地してい

るようには見えない．よりユーザと擬人化エージェント

が空間を共有している感覚を演出することで道案内の理

解度が向上すると考えられる．そのため，画像処理を利用

したマーカーレス AR 技術を利用し，これを実現するこ

とも今後の予定である．また今回は 12種類のみのジェス

チャーで道案内システムを開発したが，より道案内の理解

度を上げるためにはさらに多くのジェスチャーが必要で

ある．今後の課題として道案内におけるジェスチャーの

種類を増やしていく予定である．
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