
人は、単に言葉だけでなく、頷きや身振りなど身

体によるリズムを共有して、互いに引き込むことで、

円滑にコミュニケーションしています。この身体性

の共有が、一体感を生み、人とのかかわりを実感さ

せています。人とかかわるシステムの開発には、こ

の引き込み原理の導入が不可欠なのです。 
ここに展示しているロボット「セディア（Speech 

Driven Embodied Interaction Robot の頭文字より命
名）」は、コミュニケーションにおける引き込み原理

が世界に先駆けて導入された音声駆動型身体的イン

タラクションロボット（InterRobot）の仲間です。 
 

１．InterRobotのコンセプト 
発話音声に基づいて対話者の思いを伝達する

InterRobot のコンセプトを図１に示します。ここで
InterRobot（図中のくま玩具と CGロボット）は、各々
が話し手と聞き手の両機能を備えています。まず語

りかけると、InterRobotは熱心な聞き手として頷き・
瞬きや身振りなど身体全体で反応します。その音声

はネットワークを介して相手方の InterRobot に送信
されます。相手方の InterRobot はその音声時系列に
基づいて話し手としての身体動作を生成し、音声と

身体動作を同時提示することで、音声情報に込めら

れた思いを効果的に伝達することができます。 
本システムは、対話時の音声と身体動作との関連

性から、発話音声に基づいて身体動作を自動生成し、

対話者相互の身体性を共有するものです。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

２．対面コミュニケーション実験 
 予め聞き手と話し手に設定された対話者に一対一

で一定時間対話してもらい、その様子を記録し、音

声と身体動作の分析を行いました。対面及び非対面

での話し手の音声の ON-OFFに対する聞き手の頷き
の相互相関関数の一例を図２に示します。対面では

-0.1 秒に顕著な負の相関がみられます。これは、対

面では話の区切りを予測して頷き、両者が引き込ん

でいることを示しています。一方、非対面では頷き

回数が少ないために両者に有意な相関関係はみられ

ず、引き込みが起きにくいことがわかります。 
 さらに対面コミュニケーションでの話し手と聞き

手の音声と身体動作の関係の一例を図３に示します。

話し手の音声と聞き手の頷きを含む頭部動作とは負

の相関が強く、頭部動作と胴体・腕部動作とは正の

相関が強いことがわかります。また話し手自身につ

いても音声と頭部・胴体動作が密接に関係していま

す。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

技術解説  

 

セディア：音声駆動型身体的インタラクションロボット 
ＳＤＥＩＲ：Speech Driven Embodied Interaction Robot  

C() 
0.5

0

-0.5
-5 5 0 

[s]

非対面 
対面 

図 2 対面及び非対面での話し手の音声の ON- 
OFFに対する聞き手の頷きの相互相関関数 
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図 1  InterRobotのコンセプト 
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図 3 対面コミュニケーションにおける音声と 
身体動作の相互相関関数 C() 



３．聞き手としての身体動作モデル 
聞き手としての InterRobot は、頷きを推定し、そ

の頷きと瞬き・頭部・胴体・腕部動作の関連性から

身体全体で反応します。 
頷きの予測には、頷き y(i)を音声 x(i)の線形結合で

予測する階層型 MAモデルを用いています（図 4）。 
 
 
 
瞬きの予測には、対面コミュニケーションにおけ

る瞬き特性に基づいて、頷きと同時に瞬きさせ、頷

きを基点として指数分布させています。 
身体動作の反応には頷きの予測値を用い、頷きよ

りも低い閾値に基づいて、身体を動作させることで

発話音声と関係付けています。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
４．話し手としての身体動作モデル 

話し手としての InterRobot は音声時系列の時間構
造と振幅構造に基づいて身体動作を生成しています。 
 口の動作は、音声の ON-OFFに対応した開閉動作
で実現させています。身体動作は、MA モデルで予

測しています。予測係数は、話し手自信の音声と身

体動作のデータに基づいて決定しています。 
 

５．実用化に向けて 
 私たちはこれまで、人型ロボットにコミュニケー

ションにおける引き込み原理を導入することで、コ

ミュニケーションの円滑さが飛躍的に向上すること

を示してきました。この次世代ヒューマンインタフ

ェース技術（   ：アイ・アール・ティーと命名。

特許）は、音声の ON-OFFと振幅のみを入力として、
人のコミュニケーションに基づいた身体の動作タイ

ミングを生成する技術であり、導入の容易さと高い

ロバスト性が特徴です。人型ロボットに限らず、PC
エージェント、玩具など人と関わるあらゆる製品へ

導入され、円滑なコミュニケーションを実現するも

のと期待されます。 
私たちは、ヒューマンインタフェース技術を革新

し、その技術を活かして、人に優しい心豊かな未来

社会を創造したいと願い、   の商品開発に取り

組んでいます。 
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図 4 聞き手としての身体動作モデル. 


