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インタラクションの相互性に着目した 

複合現実を用いた遠隔コミュニケーションシステム 
 

藤田大介 1 桂田浩一 1 澤田隼 1 大村英史 1 

 

概要：コミュニケーションは自分と相手がメッセージを伝達し合い，理解し合う相互のインタラクションによって成
立する．つまり自分が相手とコミュニケーションをしている認識を得るには，「自分が相手とインタラクトしている」
認識と，「相手が自分とインタラクトしている」認識が必要となってくる．遠隔のコミュニケーションは相手の実体が

自分の現実空間に存在しないため，これらの認識は希薄である．ただし近年仮想現実を用いた仮想空間上でのコミュ
ニケーションにより，遠隔でもこれらの認識が比較的容易になった．しかしあくまでも仮想空間上・仮想アバター同
士であるので，現実・直接でのコミュニケーションとは異なる．そこで本研究では現実と仮想を融合させることがで

きる複合現実を用いて，現実空間の中で二つの認識が得られるシステムの提案・実装を行う．まず「自分が相手とイ
ンタラクトしている」認識のために，双方の現実空間に相手の仮想アバターを出現させる．そして「相手が自分とイ
ンタラクトしている」認識のために，自分のアバターと相手がコミュニケーションを行っている現実空間を鏡のよう

にディスプレイ表示する．最後に実験を行い，遠隔コミュニケーションにおける本システムの可能性が確認された． 
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1. はじめに   

コミュニケーションの定義とは「社会生活を営む人間の

間で行われる知覚や感情，思考の伝達」[1]である．人間の

「間」とあるようにコミュニケーションは人間と人間同士

で行われ，自分と相手が何らかのメッセージを伝達し合い，

理解し合うことによって成立する．そこで私たちは以下の

仮説を立てた．自分がコミュニケーションという相互的な

インタラクションを行っているという自覚は，以下の二つ

の認識によって構成される．一つは，自分が相手に情報を

伝達し，相手の情報を理解しているという「自分が相手と

インタラクトしている」認識である．もう一つは，相手は

自分に情報を伝達し，自分の情報を理解しているという「相

手が自分とインタラクトしている」認識である． 

同じ現実空間を共有する直接のコミュニケーションに

おいては，これらの二つの認識は自分の現実空間に相手の

実体が存在するため容易に生起される．一方，離れた空間

同士で行われる遠隔のコミュニケーションにおいては，目

の前に相手の実体はないため，これらの認知は希薄である．

これに対し，近年仮想現実技術を用いた同じ仮想空間を共

有するコミュニケーションが確立され，これによって二つ

の認識は遠隔コミュニケーションにおいても生起できるよ

うになってきた．しかし，このコミュニケーションはあく

までも仮想アバター同士・仮想空間上のものであるので，

現実の直接コミュニケーションとは情報の量や質から生じ

るリアリティが異なる． 

そこで本研究ではより「自分が相手とインタラクトして

いる」認識と「相手が自分とインタラクトしている」認識

を得ることが可能になるような遠隔コミュニケーションシ

ステムを提案し，構築する．このシステムでは，現実空間

に仮想物体を表示することによって現実と仮想を融合させ
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ることが可能となる複合現実技術（MR）を利用する．まず

「自分が相手とインタラクトしている」ことをユーザーが

認識するために，双方の現実空間の目の前に相手の仮想ア

バターを表示させる．次に自分の仮想アバターと相手の実

体がコミュニケーションを行っている複合現実空間をディ

スプレイに重畳表示させる．ユーザーはこのディスプレイ

を見ることによって，相手の現実空間で相手と自分がコミ

ュニケーションをとっているように感じ，「相手が自分とイ

ンタラクトしている」ことを認識する．このディスプレイ

は自分の現実空間と鏡合わせになるように表示されるため，

この空間を MR ミラー空間と名前を付ける． 

提案システムの実装を行い，評価実験を行う．MR ミラ

ー空間を表示するディスプレイが存在する場合としない場

合を比較し，「自分が相手とインタラクトしている」認識と

「相手が自分とインタラクトしている」認識がコミュニケ

ーションにどういった影響を与えるか，そして本システム

が遠隔コミュニケーションにおいて有用であるかどうかを

調査する． 

2. 関連研究 

2.1 コミュニケーション 

「自分が相手とインタラクトしている」認識や「相手が

自分とインタラクトしている」認識の生起は遠隔コミュニ

ケーションより直接コミュニケーションの方が容易である．

これは表情や仕草などの相手から伝達される情報が遠隔よ

り直接の方が多いことに起因すると考えられる． 

コミュニケーションにおいて相手に伝達する情報は言

語情報・非言語情報の 2 つに分類される[2].言語情報は相手

に伝達する言語自体の意味・内容のみに対して，非言語情

報は話し方，表情・身振りの身体動作など様々な要素が含

まれている．BirdWhistell は，言語情報は対話全体の情報の
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30 から 35％程度の割合で，それ以外は非言語情報が占め

ているという調査結果を報告している [3]．他にも

Mehrabian は，より感情を伴うコミュニケーションにおい

て言語情報が全体の 7％，非言語情報である聴覚情報が

38％，視覚情報は 55％であるという調査結果を報告してい

る[4]．これらの研究よりコミュニケーションにおいて非言

語情報は重要な役割を担っていることがわかる．つまり遠

隔のコミュニケーションにおいて伝達が難しい非言語情報

をいかに相手に伝えることができるかが肝要である． 

次に非言語情報の分類を紹介する．Marjorie は非言語情

報を以下の九つの要素に分類した[5][6]． 

・人体（性別，年齢，体格，皮膚の色など） 

・動作（人体の姿勢や動きで表現されるもの） 

・目（視線の交差と目つき） 

・周辺言語（話し言葉に付随する音声上の性状と特徴） 

・沈黙（会話の間など） 

・身体接触（相手の身体に接触すること，またはその代

替行為による表現） 

・対人的空間（コミュニケーションのために人間が利用

する空間） 

・時間（文化形態と生理学の二つの次元での時間） 

・色彩（服装や空間の色調など） 

これらの要素が既存の遠隔コミュニケーションシステムで

それぞれ伝達可能であるかどうかを表 1 としてまとめる． 

 

表 1 各遠隔システムが対応する非言語情報 

非言語情報の要素 音声通話 ビデオ通話 VR 対話 

人体 × 〇 △ 

動作 × 〇 △ 

目 × 〇 △ 

周辺言語 〇 〇 〇 

沈黙 〇 〇 〇 

身体接触 × × △ 

対人的空間 × × △ 

時間 〇 〇 〇 

色彩 × 〇 〇 

 

各システムが伝達できる要素を○,  伝達できない要素を

×で示す．仮想現実技術を用いた VR 対話では，コミュニ

ケーションは仮想アバター同士で行うため，現実の実体の

コミュニケーションほど十分な情報を相手に伝達すること

ができない．これに該当する要素は△で示す．本研究では，

既存システムで不十分である要素の伝達を目指し，MR ミ

ラー空間の表示を試みる．これにより具体的に遠隔空間に

存在する相手の様子が想起され，相手と相互的なコミュニ

ケーションをしているという実感が増大する．このように

して「自分が相手とインタラクトしている」・「相手が自分

とインタラクトしている」二つの認識の生起を強化するこ

とが可能になる． 

2.2 超鏡システム 

相手の現実空間と自分の仮想アバターをディスプレイ

上に重畳表示する MR ミラー空間システムとの類似した先

行研究として超鏡システム[7][8]がある．このシステムは，

画像処理で切り抜き合成した自分の実映像を相手の現実空

間と重畳表示させる． 

超鏡システムを使ったコミュニケーションでは遠隔空

間にいる相手と一定のパーソナルスペースを空けたり，指

示語が「それ」から「これ」になったりなど，ディスプレ

イ上に映る相手の現実空間で直接コミュニケーションが行

われているような様子が確認されている．MR ミラー空間

システムは，実映像ではなくディスプレイ上の仮想アバタ

ーであるが，仮想アバターを自分の身体であると認識でき

れば，同様の効果が得られることが予想される．  

2.3 自己身体認識 

提案システムでは，MR ミラー空間を鏡合わせのように

ディスプレイ上に重畳表示する．そこでディスプレイ上に

表示される自分の仮想アバターを自分自身であると認識す

る必要がある．自分が鏡に映っている認識を自己鏡映像認

知[14]といい，映っている像が自己であるという認識を自

己身体認識[9]という．自己鏡映像認知は鏡映像が実像だけ

でなく，仮想アバターでも生起されることが確認されてい

る[15]．自己身体認識は，身体所有感と運動主体感の二つの

認識から構成される．身体所有感とは投射先の身体が自分

の身体であると感じる認知である．この認知は自分の実際

の身体と投射先の身体の外見的な差異（体型や髪型，服装，

性別など）が大きくなればなるほど生起が難しくなる

[10][11]．運動主体感とは自分が主体となって投射先の身体

を動かしていると感じる認知である．この認知は自分の実

際の身体を動かしてから投射先の身体に反映されるまでの

ラグ，動作反映の精度[12][13]などによって生起の度合いが

変化する． 

2.4 複合現実技術 

提案システムで利用する複合現実とは，シースルー型の

ヘッドマウントディスプレイ（HMD）を通して現実空間に

仮想オブジェクトを映し出し，それらを相互かつリアルタ

イムに複合させる技術である．1994 年に Milgram らによっ

て提案された概念であり，仮想現実（VR: Virtual Reality）

と拡張現実（AR: Augmented Reality）の中間に位置付けされ

る[16][17]．同じく現実空間に仮想物体を表示する拡張現実

との相違点は，映像の見せ方（MR では HMD，AR ではデ

ィスプレイ）が挙げられる．また複合現実では壁や床など

の空間を認識し，それを踏まえた仮想オブジェクトの配置

が可能となる． 

3. インタラクションにおける相互性に基づい

たコミュニケーションシステム 

インタラクションの相互性に着目した遠隔コミュニケ
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ーションシステムについて述べる． 

3.1 システムの説明 

図 2 は二人のユーザー（青色と桃色）によるコミュニケ

ーション時の提案システムの外観である．それぞれ異なる

空間にユーザーはおり，網掛けのヒト型が仮想アバターで

ある．中央のモニターは MR ミラー空間を表示するディス

プレイである．ディスプレイ下にあるカメラは相手の MR

ミラー空間を生成するために現実空間を撮影するストリー

ムカメラである．ユーザーの正面にあるカメラはユーザー

の動きを取得するセンサーカメラである． 

 

 

図 1 提案システムの外観 

 

提案システムは「自分が相手とインタラクトしている」認

識を複合現実で，「相手が自分とインタラクトしている」認

識をディスプレイ表示によって生起させることを目的とし

ている．次にそれぞれについて説明する． 

(1) 「自分が相手とインタラクトしている」認識 

主観的に「自分が相手とインタラクトしている」認識を

得るためには， 現実空間上で仮想的な相手とコミュニケー

ションをできるようにする必要がある．このため，複合現

実用の HMD を利用し，現実空間上に相手の仮想アバター

を表示させた複合現実空間を提供する．これにより，ユー

ザーは現実空間で仮想の相手とインタラクトしている認識

を持つ． 

(2) 「相手が自分とインタラクトしている」認識 

客観的に「相手が自分とインタラクトしている」認識を

得るためには，現実のディスプレイ上で実際の相手とコミ

ュニケーションをし，それが観察できるようにする必要が

ある．このためには，まず自分の現実空間にストリームカ

メラでリアルタイムに撮影した相手の姿・現実空間と自分

の仮想アバターを重畳表示させたディスプレイを配置する．

仮想アバターには自分の空間に配置したセンサーカメラで

取得する動作情報を反映する．これにより，ユーザーは相

手の現実空間で実際の相手とインタラクトしている認識を

持つ． 

前提としてディスプレイ上に表示する自分の仮想アバ

ターに自己身体認識を生起する必要があるため，MR ミラ

ー空間を以下のように設定する．まず自分の空間配置とデ

ィスプレイ上の相手の空間配置・ユーザーの動作反映をそ

れぞれ鏡合わせのようにする．動作反映は具体例として自

分が右手を挙げた場合，ディスプレイ上の自分の仮想アバ

ターは左手を挙げ，ディスプレイ上の相手の実体が左手を

挙げた場合，目の前の相手の仮想アバターは左手を挙げる

状態にすることである．このようにすることによってディ

スプレイが鏡の役割を持ち，自己鏡映像認知を生起させる

ことが可能になる．次に身体所有感を得るために実際の自

分の身体と仮想アバターの外見を似たものに設定する．ま

た大型のディスプレイを利用することで，表示される仮想

アバターの大きさが実際の身体の大きさに近づき，外見的

な差異が少なくなる． 

ディスプレイ表示において「相手が自分とインタラクト

している」認識を得るには自己身体認識だけではなく，デ

ィスプレイ上の MR ミラー空間に自分の仮想アバターが違

和感なく存在しているように見える必要がある．まず現実

空間と仮想アバターの色調差が問題になる．そこで同様に

現実空間に仮想アバターを重畳表示している関連研究[15]

を参考にした．仮想アバターの輪郭のハイライトであるリ

ムライトを完全に削除し，さらに全体的な彩度を 40%ほど

下げることで調整する．次にユーザーの行動範囲を固定す

る．これはディスプレイ上の仮想アバターが空間の床面以

外に移動することを防ぎ，適切な角度・サイズを維持する

ためである．最後にディスプレイに表示する範囲を図 2 の

ように顔中心ではなく，身体全体とする．このようにする

ことで自分の仮想アバターが床面と接地している様子が確

認でき，より違和感なく空間に存在しているように感じる

ことが可能になる． 

 

 

図 2 ディスプレイの範囲（左：顔中心 右：体全体） 

 

4. 実装システム 

システムの実装についての詳述する．提案システムは互い

に離れた 2 人のユーザー間のコミュニケーションを想定す

る．図 1 に示した機器は，表 2 のような具体的なデバイス

を用いた．図 3 は実装システムで使用するデバイス間の情

報の流れを表している．わかりやすいように相手から自分

への情報の流れのみを示している．実際は自分から相手へ 
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の情報の流れも存在し，双方向のシステムである．青色は

自分の空間にあるデバイスを表し，赤色は相手の空間にあ

るデバイスを表している． 

 

表 2 システムで利用したデバイス 

機器 具体的なデバイス 

MR デバイス Microsoft HoloLens2 

センサーカメラ Microsoft Azure Kinect DK 

ストリームカメラ LOGICOOL STREAMCAM 

ディスプレイ SONY BRAVIA KJ-75X8000H 

 

(1) 「自分が相手とインタラクトしている」認識 

MR 空間は HoloLens2（図 4）を用いて実現する． 

 

図 4 MR デバイス HoloLens2 

 このデバイスは，シースルー型の HMD（Head Mount 

Display）によって自分の現実空間に仮想オブジェクトを配

置することができる．そして仮想アバターの相手の姿を表

示するために，HoloLens2 上で Microsoft Mesh というアプ

リケーションを利用する．このアプリケーションによって

各種センサーから取得した相手の音声・視線・両手の動作

を反映させた仮想アバターを，遠隔空間に存在する相手の

現実空間に相手の仮想アバターを表示することができる．

また複合現実で使用する仮想アバターはアプリケーション 

上で設定する．Microsoft Mesh で作成した MR 空間の視界

を図 5 に示す．中央に表示されている青い服のキャラクタ

ーが相手の仮想アバターであり，現実空間に仮想アバター

が表示できることがわかる．  

 

図 5 Microsoft Mesh 上で作成した MR 空間の視界 

(2) 「相手が自分とインタラクトしている」認識 

 MR ミラー空間を表示させるために，それぞれの空間に

大型のディスプレイ（75 インチ）を用意する．次にセンサ

ーカメラである Azure Kinect DK（図 5）をユーザーの正面

に，相手の姿・現実空間の映像を撮影するストリームカメ

ラである LOGICOOL STREAMCAM をユーザーの側面に設

置する．  

 

図 6 センサーカメラ Azure Kinect DK 

図 3  システムにおけるデバイス間の情報伝達 
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そしてこれらのデバイスからそれぞれリアルタイムに取得 

した動作情報と空間映像を PC に送り，統合開発環境を持

つ Unity 上で仮想アバターへの反映や合成，色調補正など

の調整処理を行う．その後，それぞれの空間に配置したデ

ィスプレイ上に MR ミラー空間として出力する．MR ミラ

ー空間の仮想アバターは 3D アバター制作ソフトウェア

VRoid Studio で作成した．  

 

5. システムの評価実験 

提案システムを評価するために 3 種類の実験を行った． 

それぞれの実験について詳述する． 

5.1 MR ミラー空間の仮想アバター認識実験 

(1) 実験目的 

MR ミラー空間を表示するディスプレイは，鏡のように

機能しているが，表示される現実空間が相手の空間である

上に，自分の仮想アバターが表示される．このため，鏡の

ような空間であることを認識するためには，仮想アバター

が自分自身であるという自己身体認識が必要になる．この

実験では，自分の仮想アバターが，自分自身であるという

認識（自己身体認知）が得られているか検証のために，仮

想アバターの操作性，自己身体認知，相手空間内の存在感

について調べる． 

(2) 実験概要 

男性大学院生 2 名が実験に参加した．手順は，まず実験

参加者は身体を動かしながら，MR ミラー空間が表示され

るディスプレイを 5 分ほど観察した．その後，以下の 3 項

目のアンケートについて文章で回答した． 

(1) 違和感（仮想アバターの動作反映までのラグや精度

に違和感があるか）， (2) 自己身体認知（アバターが自分自

身であるか）， (3) 空間存在感（MR ミラー空間に自分が存

在しているか）． 

(3) 実験結果 

図 7 は実験の様子である．図 8 は現実空間におけるユー

ザーの姿，図 9 に MR ミラー空間における仮想アバターの

姿を示す．これら 3 つは同じタイミングの図である． 

 

 

図 7 アバターの自己身体認識実験の様子 

 

図 8 現実空間におけるユーザーの姿 

 

図 9 MR ミラー空間におけるユーザーの姿 

図 8 と 9 よりユーザーの実際の運動情報がトラッキングさ

れ，ディスプレイ上の仮想アバターも同じ姿勢をとってい

ることが確認できる．一方で，現実の空間が異なるため背

景の違いがわかる．アンケート報告では，実験被験者は (1) 

違和感はなく，アバターに対して (2) 自己身体認知を得て

いた．また，(3) 背景の異なる空間にも自分自身が存在して

いる認識が得られ，ディスプレイが鏡のように機能してい

ることが確認された． 

 

5.2 システムのコミュニケーション実験 

(1) 実験目的 

提案システムで現実空間と同じようなコミュニケーシ

ョンが十分に行うことが可能であるか検証を行う．このた

め，現実空間でもコミュニケーションを普段から行ってい

る知人同士に実験協力をお願いした．また，提案システム

と既存システム（音声通話やビデオ通話）との違いについ

てアンケートで調査を行う． 

(2) 実験概要 

この実験ではコミュニケーションについて調査を行う

ため，現実空間でのコミュニケーションに問題のない知人

同士である男性大学生男性 2 名が実験に参加した． 

事前準備として，実験参加者はシステムの概要・操作に

関する説明を受ける．次に，実験参加者は複合現実空間と

MR ミラー空間の仮想アバターの外見を，現実の姿と似た

外見に設定する．実験におけるコミュニケーションは日常

的な会話を設定した．実験終了後，以下の 2 項目の文章回

答のアンケートを実施した． 
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(1) 円滑性（コミュニケーションは円滑に行われたか）， (2)

コミュニケーションの違い（提案システムと既存システム

の違い）． 

また，コミュケーションにおける行動を分析するために

それぞれの様子をビデオ録画し，映像として記録した． 

(3) 実験結果 

アンケートの (1) 円滑性に関して 2 名共に「コミュニケ

ーションは円滑であった」という回答した．このことから

提案システムは十分に円滑な遠隔コミュニケーションを提

供できることが示唆された． 

 またアンケートの (2) コミュニケーションの違いは，実

験参加者は「身体を動かすこともあって，音声通話やビデ

オ通話より相手の存在を実感しやすい印象を受けた」とい

う回答をした．これはビデオ通話や VR 対話でも同様のこ

とがいえるが，身体全体の動きを相手に伝達することがで

きる点や現実空間で制限なく現実の身体を動かすことが可

能な点は本システムの特徴であると考えられる．もう 1 名

の実験参加者は「ディスプレイ画面ではなく，複合現実を

見ていて，あまり音声通話やビデオ通話との違いを感じら

れなかった」という回答をした．一方，ビデオ映像の分析

を行うと，相手の反応を伺うタイミングで図 10 のような

仮想ミラー空間を確認する特徴的な行動がたびたび観察さ

れた．つまり，この実験被験者は無意識にディスプレイ上

の MR ミラー空間を参照していた事になる． 

 

 

図 10 ミラー空間を確認する動作 

 

5.3 MR ミラーシステムの検証実験 

(1) 実験目的 

提案システムは「相手が自分とインタラクトしている」

認識を高めるために MR ミラー空間を実装している．MR

ミラー空間の有用性を確認するために，MR ミラー空間を

映し出すディスプレイがある場合とない場合の遠隔コミュ

ニケーションの比較を行う． 

(2) 実験概要 

この実験もシステムのコミュニケーション実験と同じ

参加者で実施した．まず，システムの操作に慣れるまで練

習を行う．操作に慣れたら，MR ミラー空間を表示するデ

ィスプレイのある状態とない状態で実験参加者同士コミュ

ニケーションをとる．コミュニケーションとして 5 枚から

始めるババ抜きのタスクを採用した．このタスクは，図 11

のように仮想オブジェクトのトランプで行う． 

 

 

図 11 5 枚から始めるババ抜きのタスク 

 

タスク終了後に以下の 2 項目の文章回答のアンケートを実

施した． 

(1) MR ミラー空間の効果（ディスプレイ表示ありとなし

のそれぞれ違い），(2) コミュニケーション中の注目点（タ

スク中ディスプレイ表示ありとなしそれぞれで何を見てい

たか）． 

またシステムのコミュニケーション実験と同様に行動分析

のためにそれぞれの様子をビデオ録画し，映像として記録

した． 

(3) 実験結果 

アンケート (1) MR ミラーの効果では「ディスプレイ表

示ありの方が相手の存在をより実感しやすくなった」とい

う回答を得た．またアンケート (2) ディスプレイの利用で

は「ディスプレイ表示なしでは，複合現実上の相手の仮想

アバターのしぐさを見ていた．ディスプレイ表示ありでは

ディスプレイ上の相手の表情としぐさを見ていた 」という

回答を得た．つまり，実験参加者は，MR ミラー空間を映

し出すディスプレイ表示から表情といった非言語情報を得

ていたことになる．  

またビデオ映像では，図 10 で確認されたような行動が

ババ抜きの最後の 1 枚対 2 枚の駆け引き時に見られた ．

つまり，コミュニケーションによっては非言語情報が必要

になることがあり，現在の仮想アバターではそれらの非言

語情報を伝達できない事がわかる． 

6. 考察 

 MR ミラー空間の仮想アバター認識実験では，十分な自

己身体認識が得られた．よって提案システムでも超鏡シス

テムと同様に相手と直接コミュニケーションしているよう

な認識をディスプレイにより得ることができた．この認識

は「相手と自分がインタラクトしている」認識に大きく影

響していると考える． 

実験参加者は基本的に複合現実でコミュニケーション
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をとり，時折ディスプレイ表示に視線を向けていた．つま

りコミュニケーションの状況によって，このディスプレイ

表示が必要である状態と必要でない状態が存在することが

分かる．またこの行動は特に駆け引きや相手の反応を伺う

場面で確認された．よって情報の伝達が密接に行われるコ

ミュニケーションを行う時，よりディスプレイ上の MR ミ

ラー空間を参照すると考えられる．特に MR ミラーシステ

ムの検証実験では相手の実際の表情といった非言語情報を

取得していたことが分かった．しかし，これはあくまでも

一人の実験参加者の定性的な回答によるものである．さら

にシステムのコミュニケーション実験では，もう一人の実

験参加者が無意識にディスプレイ上の MR ミラー空間を参

照していた．よって実際には，相手の姿や自分を含めたコ

ミュニケーション全体など MR ミラー空間上のどこが参照

されて，コミュニケーションに影響を与えているかは明確

に判別できていない．提案システムが具体的にどのような

コミュニケーションで有用であるかを判断するためには，

これについてより深く調査する必要がある．今回の実験で

は実験参加者がそれぞれ 2 名であったため，定性的な回答

のみで評価した．対して今後は実験参加者を増やし，定量

的な回答から結果を判断する．またコミュニケーションに

おいて提案システムの MR ミラー空間が持つ鏡のような効

果も重要であると考えているため，これについてもより具

体的に検討する． 

7. おわりに 

本研究ではインタラクションの相互性に着目し，コミュ

ニケーションの認識は「自分が相手とインタラクトしてい

る」認識と「相手が自分とインタラクトしている」認識か

ら成立すると仮説を立てた．そこでこれらの認識が得られ

るような遠隔コミュニケーションシステムを提案し、実装

した．その後評価実験を行い，実験参加者からは情報の伝

達が密接に行われる場面でディスプレイ表示を注視するよ

うな行動がみられた．このことから本システムは遠隔コミ

ュニケーションにおいて有用である可能性がある．しかし

具体的に MR ミラー空間のどこを参照しているかは明確に

は判別できていない．今後はこれについてより深く調査す

る． 
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