
  
 

  
 

孤独感軽減のための顔の傾きによる気配創出デバイスの開発 
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概要：新型コロナウイルスの感染拡大により，人々は外出自粛を強いられ，学校の友達や職場の同僚と会う機会が減
少した．人と会えないことや人の監視下から外れることによる孤独感や意欲低下がみられ，それが深刻化し，コロナ
鬱を発症させる人もいる．本研究では，「気配」に着目し，相手の気配を無意識的に受けとることで 1人きりでの作業
における孤独感を軽減することを目的としたシステムを提案する．そこで我々は，遠隔地で気配を創出するために，
顔の傾きを伝達するデバイスを開発した． 

1. 背景 

新型コロナウイルスの感染拡大によって我々の生活様

式はオンラインネットワークを多用するものに変化し

た．外出自粛により遠隔授業や在宅勤務を強いられ，学

校の友達，或いは職場の同僚の気配を隣で感じることな

く過ごす事例が存在する．人と会えないこと，そして人

の目による監視が比較的少なくなることによる孤独感，

或いは学業や仕事への意欲の低下も見られ，それらによ

りいわゆるコロナ鬱を発症させる人も現れている．そこ

で，学業や仕事のオンライン化によって生じる上記の弊

害を軽減するため，本研究では「気配」に着目した．本

研究において，気配は「人が視界の隅に入ったり些細な

音が聞こえたりするときに思いがけず感じるもの」と定

義する．気配の一例として，人の視線が挙げられる．人

の視線は他者の顔の動きによって感じられるため，視線

も気配の一つと考えられる．したがって，視線や物音な

ど，人の気配を感じることは相手を無意識的に捉えるこ

とと考えられる．1 人きりでの作業中に，相手を意識的
に捉え続ける必要がある音声通話システムを用いた人と

の会話で孤独感を軽減しようとすると，作業への集中力

を欠く可能性があると考えられる．そこで，1 人きりで
の作業中は，無意識的に相手を捉えられる気配が，作業

から意識を逸らさずに孤独感を軽減する手段となる可能

性がある．そこで，本研究では，作業中の孤独感を軽減

するためのシステムとして，遠隔地にいる相手と双方向

で顔の傾きを伝え合い，視線による気配を創出するデバ

イスを提案する．  

2. 関連研究  

遠隔地上で相手の気配や存在感を創出するための研究

や製品が数多く存在する． 
岡島ら[1]は，遠隔地上で相手からの視線や存在感を

強化することを目的として，相手の視線を反映させた眼

球ロボットと相手の映像を合成するシステムを開発し

た．このシステムは，遠隔対話中など相手の目元に意識

を向け続けられる状況でのみ機能する．よって，1 人き
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りでの作業中など，デバイスの目元に意識を向け続けら

れない状況では，岡島らの遠隔対話システムは，視線や

気配の創出において有効ではないと考えられる．ただ

し，岡島らの研究により，遠隔地にいる相手からの視線

を強化することがその相手の気配を強化することにつな

がるという結果が示されている．よって我々は，気配を

創出するためには視線の創出が有効であると考えた． 
濱咲ら[2]の研究によると，頭部を動かさず眼球のみ

を動かす一部のユーザを除き，数度の精度で，頭部運動

から視線の推定が可能であること，また山田[3]の研究
によると，頭部運動と眼球運動がほぼ同期して動くこと

が示されている．これより，頭部運動の再現により視線

の創出が可能であると考えられる． 
頭部運動である顔の傾きによって気配を創出してい

る事例としてオリィ研究所[4]のOrihime Bizがある．
Orihime Bizを使用する際，自身の意識は通話や機器の操
作に向けられる．従って，通話や機器の操作に意識を

向け続けづらい1人きりでの作業中における使用には適
さない．本研究では，自分自身の顔を入力装置として

用いているため，機器を操作する必要がない．これ

は，1人きりでの作業中など，機器の操作に意識を向け
続けづらい状況においても有効な操作方法であると考

えられる． 
以上より，遠隔地上で気配を創出するためには，顔

の傾きの伝達によって視線の創出を行うことが有効で

あると考えられる．したがって，本研究では遠隔地に

いる相手と双方向で顔の傾きを伝え合うデバイスを提

案する． 

3. 提案システム 

本システムは，ユーザ 2 人が遠隔での作業中に，双方
向で気配を送り合うことを想定している．まずユーザで

ある両者それぞれが，図 1のように，バンダナにモーシ
ョンセンサを取り付けた入力デバイスを頭部に装着す

る．このとき，M5Stack が後頭部で地面に対して垂直に
なるようにする．入力デバイスを装着後，両者は遠隔で

 



  
 

  
 

作業を行う．図 2に示すように，ユーザ A が作業中に顔
を動かすと，その傾きを M5Stack が検出し，検出された
顔の傾きと同様の傾きになるよう，遠隔にいるユーザ B
の隣にある顔形デバイスが動く．両者が双方向に顔の傾

きを伝達し，気配を伝え合う仕組みとなっている． 

図 1  入力デバイスの装着法 

図 2   双方向での顔の動きの伝達 

4. 実装 

本研究では，双方向に顔の傾きを伝達することで，視

線の共有を行うことを可能とするシステムを提案する．

以下にプロトタイプの実装について述べる． 
4.1. システム構成 

図 3  システム図 

本システムは，6 軸モーションセンサを搭載した

M5Stack Gray がユーザ A の頭部の姿勢推定で受け取っ

た姿勢データをユーザAのPCにシリアル通信で送信し，
そのデータを遠隔地のユーザ Bの PCにOSC(Open Sound 
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Control)通信する送信部と，OSC 通信で受け取った姿勢

データをシリアル通信でユーザBが持つ顔形デバイスに
送信する受信部で構成されている．システム図を図 3に
示す． 

4.2. 送信部 
本稿における試作ではM5Stack Grayに搭載された 6軸

モーションセンサ(MPU6886 +BMM150)で Roll，Pitch，
Yaw の値を算出し，送信部の PC で実行している送信用
Processing プログラムに Bluetooth を用いたシリアル通信
を行って値を送信する．Processing の表示ウインド上で

は得た値を立方体の回転映像として確認することがで

きる．受信部の顔形デバイスに値を送信する際は OSC 通
信で行っている． 

4.3. 受信部 
受信部のPCでは受信用 Processingプログラム内でRoll，

Pitch，Yaw の値を整数に変換し，顔形デバイス内の

Arduino Uno に USB を用いたシリアル通信を行い，3 つ
の値のうち Pitch，Yaw の 2つの値を送信し，2 つのサー
ボモータを制御している．3 方向の回転を実装するため

に 3 つのサーボモータを使用すると，顔形デバイスの動
作において安定性を欠くため，現在の試作段階において

は，Pitch 方向と Yaw 方向のみの回転運動を想定した．  
なお，試作の段階では，BMM150 の地磁気センサを

使用せず，MPU6886 の姿勢推定のみで測定しているた
め Yaw 値がジャイロドリフトを起こす．そのため，検
証時は定期的に M5Stack のボタンユニットで Yaw 値を
初期化している． 

図 4  デバイスの概要 

ハードウェアは Pitch 方向，Yaw 方向の 2方向回転を再
現するため，図 4 に示すように，治具を用いて，2 つのサ
ーボモータを組み合わせた*1．3D プリンターで出力した
パーツを組み合わせ，サーボモータや Arduino Uno と接続
した様子を図 5 に示す．その後，顔に見立てた縦 12cm，
横 12cm，奥行き 12cm の立方体を上記の 2方向回転パー
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ツに取り付けることで顔の回転を再現する．完成した顔形

デバイスを図 6 に，入力デバイスを実際に装着している様
子を図 7 に，顔形デバイスを実際に使用している様子を図
8に示す． 

図 5  顔形デバイスの内部構造 

図 6  顔形デバイスの外観 

図 7  入力デバイスを装着している様子 

図 8  顔形バイスを使用している様子 

5. まとめと今後の課題 

本研究では，外出自粛による孤独感の増幅や作業中の

意欲低下の軽減を目的に，遠隔地にいるユーザ同士が双

方向で自身の気配を送り合うことのできるシステムを

提案し，プロトタイプを制作した．本システムは，遠隔

での 1人きりでの作業中などに孤独感を軽減，意欲の低
下を抑える必要がある際に，音声通話システムより適し

ていると考えられる．そこで今後，本システムの有効性

を検証するための実験を行うことを検討している．  
また，今後の課題として，本システムの特徴である，

意識せずに相手の存在を捉えられるという点をより強

化することが挙げられる．現在は，6 軸モーションセン
サを頭部に装着することで顔の傾きを検出している．し

かし，この 6 軸モーションセンサを装着するという手順
を踏むことによって，ユーザがデバイスを使用している

ことを意識してしまうことが考えられる．したがって，

より入力デバイスの存在を意識せずに本システムを利

用するため，画像処理を用いたものなど顔の傾きの入力

方法について今後検討していく必要があると考えられ

る． 
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