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一般に，プレゼンテーションのセルフレビューを詳細に実施することは難しい．本研究では，セルフレ

ビューにおけるエンゲージメント促進により改善点の気づきを促すことを目的としてプレゼンテーショ

ンロボットを開発した．また，プレゼンテーション動作モデルを構築し，それに基づいてレビューポイ

ントを提示するチェックリストを作成した．本稿では，これらを用いたセルフレビュー支援方法を検討

し，その有効性を検証する． 
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1. はじめに 

プレゼンテーションは，研究成果を広く周知するた

めに，全ての研究者にとって重要な研究活動である．

一方，スライドコンテンツを視線やジェスチャー，パ

ラ言語を含む非言語動作と口頭説明を組み合わせて適

切に伝えることは容易ではない．そのため，本番のプ

レゼンテーションまでに，リハーサルを繰り返しなが

ら，プレゼンテーションを改善する必要がある． 

プレゼンテーションのリハーサルには，発表者が自

分自身でプレゼンテーションの改善点を見出すセルフ

レビューと，研究メンバーや研究熟練者とともに行う

ピアレビュー[1]が含まれる．これらのレビューを通し

て，発表者は改善点を認識し，プレゼンテーションの

修正を進める．本研究では，セルフレビューに着目し

た支援を検討している． 

通常，セルフレビューでは，発表者が PC の画面上

にスライドを表示させ，プレゼンテーションを実施し

ながら確認することが多い．しかしながら，プレゼン

テーションの実施と確認が同時並行的であるため，細

部に至る見直しは難しい．それに対し，プレゼンテー

ションの動画を撮影し，その動画を視聴する方法があ

る．この方法ではより詳細な確認が可能となるが，自

分自身の映像や録音された音声に対し違和感を覚える

と考えられる[2][3]．そのため，動画撮影によるセルフ

レビューは容易ではない． 

この問題点に対処するために，先行研究では学習者

のプレゼンテーションを PC 画面上の CG キャラクタ

が再現するプレゼンテーションアバター（P-アバター）

を設計し，それによってセルフレビューにおける違和

感を軽減し，改善点への気づきを促すための支援を実

現した[2]．その一方で，ケーススタディでは非言語動

作に対する気づきが限定的になっていたことや，学習

者が何をレビューすべきか理解できていない場合があ

ることが確認された[2]．  

そこで，本稿ではアバターとして人型ロボットを用

い，セルフレビューにおける学習者のエンゲージメン

トを高め非言語動作への気づきを促進するプレゼンテ

ーションロボット（P-ロボット）を提案する．また，

綿密なレビューを促すために，プレゼンテーション動

作モデルを構築し，そのモデルに基づいてレビューす

べきポイントを示したセルフレビューのチェックリス

トを提案する．加えて，P-ロボットによるセルフレビ

ュー支援効果を確かめるために実施したケーススタデ

ィについても述べる．ケーススタディの結果，P-ロボ

ットによってセルフレビューにおけるエンゲージメン

トが促されたことを確認した．  

2. プレゼンテーションのセルフレビュー 

2.1 リハーサルにおけるセルフレビュープロセス 

本研究では，セルフレビューを伴うリハーサルは，

事前プレゼンテーション，セルフレビュー，プレゼン

テーションの修正の 3 つのフェイズが繰り返されるこ

とによって実施されると捉えている．事前プレゼンテ

ーションでは，発表者によってプレゼンテーションが

行われる．セルフレビューでは，実施したプレゼンテ

ーションに対して発表者自身が改善点を見出すセルフ

レビューが行われる．プレゼンテーションの修正では，

レビュー結果に基づき，プレゼンテーションを修正す
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る．その後，修正されたプレゼンテーションのリハー

サルが再度行われる．この一連の手順を踏むことで，

プレゼンテーションの改善が期待される． 

本研究では，プレゼンテーションのリハーサルにお

けるセルフレビューに着目する．セルフレビューでは，

主に発表資料であるプレゼンテーションドキュメント

（P-ドキュメント），ジェスチャーや視線，パラ言語を

含む非言語動作，口頭説明に対してレビューを行う．  

プレゼンテーションの改善には，特にピアレビュー

での客観的な意見が貢献すると考えられる．それに対

し，セルフレビューをピアレビュー前に実施しておく

ことで，セルフレビューとピアレビューの差分を得る

ことができる．発表者はこの差分からピアレビュー結

果をより深く学ぶことができ，セルフレビュースキル

の向上にも貢献すると考えられる．そのため，研究初

学者にとってセルフレビューは重要であるといえる

[4]． 

一方，従来のセルフレビューでは，改善点の気づき

を得ることが困難である．通常，セルフレビューでは，

発表者が PC の画面上にスライドを表示させ，プレゼ

ンテーションを実施しながら確認することが多い．し

かしながら，プレゼンテーションの実施と確認が同時

に行われるため，発表者の負担が大きく細部に至る見

直しは難しい．それに対し，プレゼンテーションの動

画を撮影し，その動画を視聴する方法がある．この方

法では，事前プレゼンテーションを動画撮影によって

記録し，その動画を視聴しながらセルフレビューを行

う．この場合，プレゼンテーションとレビューそれぞ

れに集中できるため，より詳細なレビューが可能とな

る．しかしながら，動画視聴では，自分自身の映像や

録音された音声に対して違和感を覚えるため，改善点

の気づきを得ることが困難である． 

2.2 プレゼンテーションアバター 

前節にて述べた問題点に対し，先行研究では，プレゼ

ンテーションのセルフレビューにおける気づきを促進

することを目的として，P-アバターを開発した[2]．図

1 に P-アバターを示す．P-アバターとして用いたキャ

ラクターは，ピアプロ・キャラクター・ライセンス[5]

に基づいてクリプトン・フューチャー・メディア株式

会社のキャラクター「初音ミク」を描いたものである．

P-アバターとは，学習者のプレゼンテーションを再現

するアバターである．先行研究では，アバターとして

PC 上で動作する CG キャラクタを用いた．P-アバター

は学習者のプレゼンテーションを再現する．学習者は，

その再現に対してセルフレビューを行う．これにより，

プレゼンテーションを記録した動画を視聴する際に自

分自身の姿や音声に対して覚える違和感を軽減し，プ

レゼンテーションの気づきを促す． 

2.3 ロボットを用いたセルフレビュー支援 

 プレゼンテーションのセルフレビューを支援する上

で，ロボットは，CG キャラクタと比較してアバター

として適している特徴を有している．表 1 にロボット

と CG キャラクタの特徴を示す．CG キャラクタはプ

レゼンテーションを 2 次元で再現するのに対し，ロボ

ットは 3 次元の身体性をもって再現する．そのため，

実際のプレゼンテーションの場と近い状態での再現に

なり，目線の方向や指差しで指し示す位置等を把握し

易くなる． 

また，関連研究では，人とのインタラクションにお

いてロボットは CG キャラクタより人のエンゲージメ

ントや楽しさを高めること[6]や，人の注意を効果的に

制御できること[7]が報告されている．このような特徴

から，ロボットはセルフレビューに対する学習者のエ

ンゲージメントを高める効果が期待される． 

また，動作に関して，ロボットはハードウェアに合

わせて動作の再現が離散的になるため，CG キャラク

タと比べると再現の忠実性は損なわれるものの，学習

者は主要なジェスチャーに目が行き易くなると考えら

れる． 

以上のように，ロボットはアバターとして有する違

和感軽減の効果に加え，セルフレビューにおけるエン

ゲージメントを高め，特にジェスチャーに関する気づ

きを促進すると考えられる． 

2.4 プレゼンテーション動作モデル 

通常，プレゼンテーションはスライドコンテンツや

スライドに陽に現れていない内容に対し，ジェスチャ

ーや視線，パラ言語などの非言語動作を用いながら実

施される．このとき，それらの非言語動作はやみくも

に実施するのではなく，動作の意図を踏まえたうえで

適切に実施する必要がある[8, 9]． 

 

図 1 プレゼンテーションアバター 
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先行研究では，プレゼンテーション動作に関する書

籍や，関連研究[4, 10, 11, 12]を参考にして，図 2 に示

す研究プレゼンテーション動作モデル[8, 9]を構築し

てきた．本モデルは，プレゼンテーションの動作意図，

動作，基本構成要素の 3 層から構成されており，それ

ぞれの関係から，発表者のプレゼンテーションにおけ

る動作意図がどのような動作によって達成されるか，

その動作は具体的にどのような要素（スライドや非言

語動作，口頭説明）の組合せによって成立するかを示

している． 

 本研究では，プレゼンテーション動作モデルに基づ

き，セルフレビューのチェックリストを作成した．学

習者は，適宜チェックリストを参照しながらセルフレ

ビューに取り組むことで，発表内容を適切に伝えるた

めの動作が行えているか，それに適したスライドにな

っているかを確認できる．そのようなセルフレビュー

によって，何をレビューすべきか理解できていない学

習者に対して，モデルベースに綿密なレビューを促進

できることが期待される． 

3. プレゼンテーションロボットによる 

セルフレビュー支援 

3.1 支援の枠組み 

本研究では，プレゼンテーションのセルフレビュー

における違和感軽減に加え，エンゲージメントと非言

語動作への気づきを促すことを目的として，P-ロボッ

トを設計した．P-ロボットは，後述するチェックリス

トとともにモデルベースなセルフレビューを支援する．

そのため，プレゼンテーションにおいて特に重要な図

2 に示した基本構成要素に関する改善点への気づきを

中心に促すことを想定しており，それらの改善点が得

られる範囲でプレゼンテーションを再現する．P-ロボ

ットによる支援対象として研究初心者を想定している． 

図 3 に P-ロボットを用いたセルフレビュー支援の

枠組みを示す．まず学習者のプレゼンテーションにお

けるスライド遷移とアニメーション遷移のタイミング，

およびモーションキャプチャデバイスの Kinect によ

って学習者の動作と音声を記録する．これらの記録情

報とプレゼンテーションドキュメントに基づき， P-ロ

ボットはプレゼンテーションを再現する．このとき，

録音された音声は，違和感軽減のために声質変換され

て再生される．学習者はセルフレビューのチェックリ

ストを適宜参照しながら P-ロボットによる再現を見

てプレゼンテーションのセルフレビューに取り組むこ

とができる． 

3.2 プレゼンテーションアバターシステム 

本システムでは，P-ロボットとして Vstone 社の

Sota[13]を使用した．まず学習者のプレゼンテーショ

ンにおけるスライド遷移とアニメーション遷移のタイ

ミングを記録する．記録の様子を図 4(a)に示す．同時

に，Kinect によって学習者の音声と 25 関節の位置座

標をモーションデータとして取得する．モーションデ

ータからは，Sota での動作再現に必要な関節角度デー

タを生成する． 

これらの記録情報に基づき，P-ロボットはプレゼン

 

図 2 プレゼンテーション動作モデル 
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テーションを再現する．図 4(b)に P-ロボットによる再

現の様子を示す．スライドは PowerPoint によって表

示する．学習者の動作は， Sota の首，肩，肘，胴にあ

る 8 軸の動きによって毎秒 30 フレーム間隔で再現さ

れる．音声は声質変換され，再生される．ここでの声

質変換は，フリーウェアの「恋声」[14]を利用した．「恋

声」は音声の高低や声を特徴づけるフォルマントの値

を自在に変更できるソフトウェアである．本システム

では，Sota の容姿が子どもであることを考慮して，音

声の高さとフォルマントの値を高めることによって声

質変換を行った．再現において，P-ロボットの動作と

スライド，アニメーション遷移はローカルネットワー

クでの通信によって同期される．P-ロボットによる以

上のような再現に対して，学習者は適宜一時停止・再

開を操作しながらセルフレビューに取り組むことがで

きる． 

3.3 セルフレビューのチェックリスト 

図 2 に示したプレゼンテーション動作モデルを基に，

レビューポイントを分類・整理してセルフレビューの

チェックリストを作成した．表 2 にチェックリストを

示す．学習者はチェックリストを参照しながらセルフ

レビューに取り組むことで，適切に発表内容を伝達す

るための動作を行えているか，それに適したスライド

を作成できているか等を確認することができる．これ

により，何をレビューすべきか理解していない学習者

に対しても，より綿密なセルフレビューが可能となり，

改善点への気づきが促進されることが期待される． 

4. ケーススタディ 

4.1 実験計画 

研究初学者を対象として，一般的な動画撮影による

セルフレビューと比べて，P-ロボットがセルフレビュ

ーを促すかを確かめるために，ケーススタディを実施

した．ケーススタディでは，セルフレビューにおける

エンゲージメント，違和感，改善点への気づきの 3 側

面を調査した．また，本ケーススタディでは P-ロボッ

トのセルフレビュー支援効果を評価しており，チェッ

クリストの有効性については今後評価する予定である． 

まず，エンゲージメントの調査には，O’Brien らに

よって作成された User Engagement Scale (UES)[15]

に基づいて作成したアンケートを用いた．UES は没頭，

ユーザビリティ，美的感覚，利得の 4 要因 31 項目（5

件法）から構成されているが，このうち没頭と利得を

エンゲージメントの要因として選択し，日本語に翻訳

して作成した．次に，違和感の調査には，筆者らが作

成した違和感を測る 7 項目（5 件法）のアンケートを

用いた．改善点への気づきは，被験者がセルフレビュ

ーにおいて得た改善点の個数によって調査した．それ

らに加え，プレゼンテーション動画とロボットを比較

して， 

 

Q1：どちらに動作をしている感覚が得られたか， 

Q2：どちらがプレゼンテーションの改善に貢献する

と感じたか， 

表 1 ロボットと CGキャラクタの特徴  

 CGキャラクタ ロボット 

身体性 2 次元 3 次元 

動作 連続的 離散的 

 

 

(a)プレゼンテーションの記録 

 

(b)プレゼンテーションロボットによる再現 

 

図 4 プレゼンテーションロボットシステム 

 

図 3 セルフレビュー支援の枠組み 
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Q3：どちらが集中できたと感じたか 

を比較アンケートとして調査した．このうち，Q1 に

ついては，図 2 に示したプレゼンテーション動作モデ

ルにおける動作カテゴリの 5 つの動作それぞれについ

て 5 段階（かなり動画 1-2-3-4-5 かなりロボット）で

質問した．Q2，Q3 に関しては，動画とロボットの 2

択で質問した．また，セルフレビュー前後のプレゼン

テーションを研究中級者の評価者（博士前期・後期の

学生 3 名）が比較することで，セルフレビュー自体が

実際のプレゼンテーションに貢献するかを調査した．

この調査では，1 名の評価者が 2 名のプレゼンテーシ

ョンの調査を担当した． 

実験では，プレゼンテーション動画を用いたセルフ

レビュー（V 条件）と，P-ロボットを用いたセルフレ

ビュー（R 条件）の 2 条件に対し，被験者内計画で被

験者を割り当てた．被験者は理工系大学院生 6 名であ

る．また，セルフレビュー順序のカウンターバランス

を取るため，V 条件，R 条件の順でセルフレビューを

行う群（VR 群）と VR 群とは逆順にセルフレビュー

を行う群（RV 群）に 3 名ずつ被験者を割り当てた．  

以下，実験手順について述べる．実験の前に，被験

者にはあらかじめ自分自身の研究内容を 5 分程度で伝

えられる P-ドキュメントを作成しておいてもらった．

実験では，被験者にセルフレビューで参照するチェッ

クリストの説明をした後に，被験者が用意した P-ドキ

ュメントを用いてプレゼンテーションを実施してもら

い，その様子をシステムとビデオカメラによって同時

に記録した．次に，約 15 分のインターバルの後，記録

した同じプレゼンテーションに対して V 条件と R 条

件で 2 回のセルフレビューを実施させた．セルフレビ

ューでは，スライドが一覧表示された資料を配布し，

資料の対応するスライドに箇条書きで気づいた改善点

を記述させた．また，チェックリストを提示し，適宜

参照するように伝えた．各条件のセルフレビュー後に

は，エンゲージメントと違和感を測るアンケートを実

施した． その後，比較アンケートを実施した．最後に

もう一度プレゼンテーションを実施してもらい，ビデ

オカメラで記録した． 

表 2 ロボットと CGキャラクタの特徴  

動作意図 動作 基本構成要素 レビューポイント 

伝えたいコンテンツ 
への注目 

注意誘導 

スライドへの顔向け スライドへの顔向け 

スライドコンテンツへの視線 コンテンツへの視線 

Deictic なジェスチャ スライドコンテンツを指差しているか 

聴衆への顔向け 聴衆への顔向け 

聴衆へのアイコンタクト 聴衆とのアイコンタクト 

注意喚起 

強調するジェスチャ 口頭説明の重要な箇所を強調するジェスチャ 

パラ言語 説明している情報を口頭で強調 

テキスト装飾 テキスト装飾でスライドの重要な箇所を強調 

強調のアニメーション アニメーションでスライドの重要な箇所を強調 

コンテンツの 
詳細を理解 

関係性の 
理解促進 

Metaphoricなジェスチャ 複数の情報の間の関係性を表すジェスチャ 

スライド順序 スライド順序の適切さ 

口頭説明順序 口頭説明順序の適切さ 

スライド間の接続補完 スライド遷移時の口頭でスライド間を繋ぐ説明 

順序付けのアニメーション 

アニメーションの過不足 

アニメーションのタイミングの適切さ 

アニメーションの誤り 

内容の 
理解促進 

Iconic なジェスチャ 説明している情報の形や大きさを表すジェスチャ 

スライドコンテンツ 

コンテンツの表記の適切さ 

コンテンツの過不足 

コンテンツの誤り 

適切な図・表・グラフの利用 

コンテンツデザイン 

コンテンツの配置の適切さ 

スライドの文量の適切さ 

テキスト装飾の適切さ 

コンテンツの色合いの適切さ 

スライドで表記している語句の表現の統一 

口頭説明の内容 

説明内容の適切さ 

説明内容の過不足 

説明内容の誤り 

口頭説明の表現 

説明内容の表現の適切さ 

固有名詞や専門用語の意味説明 

口頭説明での語句表現の統一 

プレゼンテーション 
への集中 

注意維持 
ジェスチャノイズの低減 ジェスチャノイズ 

オーラルノイズの低減 オーラルノイズ 
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以上の実験計画のもと，本実験では次の 3 つの仮説

を立てた． 

 

H1：P-ロボットはセルフレビューにおけるエンゲージ

メントを促進する． 

H2：P-ロボットは違和感を軽減する． 

H3：P-ロボットはセルフレビューにおいて改善点への

気づきを促す． 

4.2 結果 

図 5 に両条件におけるエンゲージメント得点の結果

を示す．エンゲージメント得点は，17 項目の回答を加

算することで算出（85 点満点）した．この結果に対し

て t 検定を行った結果，両条件の差は 5%水準で有意

であった．（片側検定：t(5) = 0.036, *p<.05）この結果

から，仮説 H1 が成り立つことが確かめられた．  

図 6 に両条件における違和感得点の結果を示す．違

和感得点は，7 項目の回答を加算することで算出（35

点満点）した．この結果に対して t 検定を行った結果，

両条件の差は 1%水準で有意であった．（片側検定：t(5) 

= 0.003, **p<.01）この結果から，仮説 H2 が成り立つ

ことが確かめられた． 

表 3 に被験者ごとの改善数およびスライド 1 枚あた

りの改善数を示す．改善点の個数は，セルフレビュー

時に被験者が記述した改善点のメモから集計した．た

だし，両条件で得られる改善点のみを集計し，片方の

条件のみで得られる改善点は除外している．除外した

改善点には，V 条件における表情や手癖に関する改善

点，および R 条件における P-ロボットの適切でない挙

動に関する改善点が含まれる．この結果では，V 条件

において改善数がやや多い傾向が見られたが，スライ

ド 1 枚あたりの改善数結果に対して t 検定を行った結

果， 両条件間に有意差はなかった． 

図 7 に比較アンケートの結果を示す．Q1 の結果か

ら，多くの被験者が，注意誘導の動作をしている感覚

はプレゼンテーション動画の方が得られていたことが

分かる．この結果に対し，改善数の結果との整合性を

調べるためにジェスチャーに関する改善点を動作のカ

テゴリによって分類し，それぞれの改善数を調べた．

図 8 にその平均値を示す．図 8 では，注意誘導の動作

に関する改善数のみ，V 条件において多い結果となっ

た． 

Q2 の結果では，6 名中 4 名がプレゼンテーション動

画の方がプレゼンテーションの改善に貢献すると答え，

Q3 では，6 名中 5 名が P-ロボットの方がセルフレビ

ューに集中できたと答えている． 

図 9 に，セルフレビュー前後のプレゼンテーション

のうち，評価者が選んだより分かりやすい方のプレゼ

ンテーションの数を示す．なお，評価者にはどちらが

セルフレビュー前/後のプレゼンテーションかを伏せ

た状態で選択させた．この結果では，被験者 6 名中 5

 

図 6 違和感得点 
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表 3 改善点の個数結果  

   V 条件 R 条件 

群 被験者 スライド枚数 改善数 改善数/スライド 改善数 改善数/スライド 

VR 群 

A 18 13 0.72 12 0.67 

B 11 48 4.36 44 4.00 

C 10 10 1.00 12 1.20 

RV 群 

D 13 28 2.15 15 1.15 

E 14 30 2.14 31 2.21 

F 7 18 2.57 18 2.57 

改善数/スライド 平均 2.16 1.97 
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名のプレゼンテーションがセルフレビュー後のものが

分かりやすい方として選ばれたため，ほとんどの被験

者がセルフレビューで得られた改善点をプレゼンテー

ションの改善に繋げられたことが示唆される． 

4.3 考察 

図 5，図 7 の Q3 の結果から，P-ロボットがエンゲ

ージメントを促進することが確認された．この結果に

関し，アンケートの自由記述では，P-ロボットに対し

て抵抗感を覚えなかったことや，客観的に振り替える

ことができたこと，セルフレビューを楽しむことがで

きたこと，ジェスチャーが強調されているように感じ

たことが記されていた．このように，自由記述からも，

違和感軽減の効果に加え，エンゲージメントが促進さ

れていたことが伺える． 

今回のケーススタディでは，改善点への気づきを促

す効果を確認することはできなかった．その原因とし

て，P-ロボットの動作に的確でない再現が見られたこ

とが考えられる．このことに関して，自由記述では，

P-ロボットの視線や指差しのジェスチャーが不明確で

あったことが指摘されていた．また，図 8 の結果では，

視線と指差しを含む注意誘導の改善数のみプレゼンテ

ーション動画の方が多い結果となっている．これらの

結果を踏まえ，P-ロボットによる再現を確認したとこ

ろ，被験者の顔向きを適切に取得できておらず，P-ロ

ボットが的確に視線の向きを再現できていない箇所が

見受けられた．これは，顔向きの取得に用いた Kinect

の画像認識 API の精度や，実験環境の暗さが影響して

いると考えられる．また，ハードウェアの仕様から肘

の角度が 90 度以内になるジェスチャーについては再

現されない．その他の動作に関しては，的確に再現で

きていた．これらのことから，一部の的確でない動作

の再現が P-ロボットによる再現の信頼性を損ねたこ

とや，改善点への気づきを妨げた可能性が考えられる． 

一方，図 7 の Q3 の注意誘導以外の動作に関する改

善数は両条件で同等か，P-ロボットの方が多い結果と

なっていた．この結果に加え，P-ロボットがエンゲー

ジメントを促した結果や違和感を軽減した結果を踏ま

えると，P-ロボットの再現の的確さを洗練させること

で，改善点への気づきを促進する効果も期待できると

考えられる．そのため，今後 P-ロボットとして他のロ

ボットを使用することも視野に入れ，P-ロボットによ

る再現の洗練に取り組んでいく予定である． 

また，本ケーススタディでは，1 名の被験者（被験

者 B）のエンゲージメント得点が R 条件において低い

結果となっていた．この結果について，被験者 B は図

7 で示した Q2 と Q3 においてプレゼンテーション動

画を選択していた．また，自由記述において P-ロボッ

トの視線や指差しは不明確であり，またプレゼンテー

 

図 8 各動作の改善数 
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ション動画に対して違和感を覚えたものの，プレゼン

テーションの反省だと思うと集中できたということが

記述されていた． 

セルフレビューのプレゼンテーションに対する貢献

の評価では，1 名の研究者が分かりやすかったプレゼ

ンテーションとして，セルフレビュー前のプレゼンテ

ーションを選択していた．この研究者は，対象の被験

者のプレゼンテーションについて，指差しはセルフレ

ビュー後の方が明確になっていたものの，セルフレビ

ュー前の方が，口頭説明が分かりやすく言い淀みが少

なかったと回答していた．このことから，1 名の被験

者に関しては，セルフレビュー後のプレゼンテーショ

ンにおいてジェスチャーに意識を向け，口頭説明が疎

かになっていたと考えられる． 

本ケーススタディでは，プレゼンテーション動画と

比べて，P-ロボットが違和感を軽減する効果に加えエ

ンゲージメントを促すことは確認できたが，CG キャ

ラクタに比べてエンゲージメントを促すかは確認でき

ていない．そのため，P-ロボットと容姿と音声を P-ロ

ボットに合わせた CG キャラクタを比較する実験を実

施することで，セルフレビューにおけるロボットの 3

次元性の効果を確かめる予定である． 

5. 結論 

本稿では，プレゼンテーションのセルフレビューに

おけるエンゲージメントおよび非言語動作への気づき

を促進する P-ロボットを設計し，それを用いたセルフ

レビュー支援手法を述べた．ケーススタディから，P-

ロボットによってセルフレビューにおけるエンゲージ

メントを促進できたことが伺えた． 

今後の課題は，P-ロボットによる再現の洗練，P-ロ

ボットと CG キャラクタの比較，チェックリストの有

効性検証等が挙げられる． 
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