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視線コミュニケーションシステム 

動作例 

–共同注視：ユーザが見つめている場所を追いか
けながら見つめる 

–アイコンタクト：ユーザがぬいぐるみを見たとき，
音声やジェスチャで反応する 

joint attention joint attention eye-contact eye-contact 

reacting with arms raised reacting with arms raised 

looking at the robot looking at the robot 

アイコンタクト時の反応 共同注視の反応 
Gaze Direction in Wide-area Image  

Wide-area Camera Image Face Region Image 

Face detection (SSR filter and SVM)  
Facial-feature Detection 
Face Pose Estimation 

Eye Region 
Segmentation  

Iris Center Detection 
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3D Eye-ball model-based Gaze Estimation 

Eye Region Image 

広範囲画像からの 
顔・視線推定システム 

ぬいぐるみによる案内システム 

視線に応じた擬人的な案内 

マルチモーダル 
案内サーバ 

視線データ
処理サーバ 

視線追跡用カメラ 案内用ぬいぐるみ
ロボット 

ユーザ視線 

• 音声案内 

• 共同注視行動 

• ライティング 

システム動作例 

ロボットに 
プロジェクション 

ユーザ（ぬいぐるみ
領域を見ている） 

ユーザ（右領域を
見ている） 

右領域に 
プロジェクション 

視線コミュニケーション（相互凝視）  共同注視を伴う案内 

視線追跡用カメラ 

テレビ対話支援ロボットの動作 

ロボットの対話誘発行動 

–会話を聴いているかのように見せる行動 

–ユーザの話を聞いているように見せる傾聴行動 

メディア自動制御との連携：カメラ画像切替 

 

カメラ切替とロボット連携 

動作例 
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(User’s location) (Another user’s location) 
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Switching 

Cover-up 
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