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本研究では、共同研究を行っている埼玉大学が開発したヘッドマウントディスプレイ上で視野を 360°に

拡張するシステムである Omni Flick Viewを用いた遠隔地にいる相手との共同作業研究について、社会学

的な観点から分析を行う。 
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１． 研究概要 

本研究では、現地にいる作業者に遠隔地から指

示を出す共同作業研究において、視野拡張システ

ムである Omni Flick view を用いた人間の知覚の

拡張が遠隔コミュニケーションに及ぼす影響につ

いて分析を行う。 

 

２．Omni Flick View(OFV) 

 

図 1 Omni Flick view による視野拡張 

 

Oｍni Flick view は、埼玉大学が開発したヘッ

ドマウントディスプレイ(HMD)上での視野を 360°

に拡張するシステムである[1]。 

装着者の首振り動作によって通常視野と 360°

視野をスムーズに切り替えることが可能であり、

最低限の動作で広い範囲を確認することが可能と

なっている。(図 1) 

 

３．先行研究 

今回の研究では、Garfinkel によって定義された

我々が常識的に用いている規範を分析するエスノ

メソドロジー的な観点を用いて分析を行う[2]。 

山崎らが 2004 年に行った Gesture man 実験で

は、遠隔地と作業者をロボットを用いて結ぶ際に

は広い視野を提供すること、遠隔側の視野を現地

に提示することが有用であることが挙げられてい

る[3]。 

 
図 2 周辺視野と焦点化 

 

また、エスノグラフィーからの知見として、 

周囲を見回すことによって周辺視野の情報を得た

後に、視線を合わせる焦点化が行われていること

がわかる。(図 2) 

 

４．使用する実験データ 

 本研究では、2024 年 6 月にドイツで行われた実

験データを使用して分析を行う。 

本実験の設定は、遠隔地にいる指示者がロボッ

ト(sota)が乗った実験カートを介して現地側にい
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る作業者にレゴブロックの組み立てタスクの指示

を出すものである。 

 

 
図 3 システム図 

 

この際、遠隔側の指示者は HMD を装着し、現地

側の実験カートから送られてきた映像を受信する

と同時に、HMD を装着した頭部の向きを現地のロボ

ットに反映する。また、手元のコントローラーで実

験カートの操作が可能である。(図 3 上) 

また、sota の下にあるリング状の LED は、OFV に

よって遠隔側の視野範囲が拡張状態を現地側へ提

示している。(図 3 下) 

 

５．データの分析 

図 4 焦点化のプロセス 

 

図 4 は、作業者が実験カート上に搭載されたリ

ング LED に反応している場面である。この場面で

は、作業者はまず自身に向けて LED が向いたこと

を確認し、実験カートが回転し自身に向くのとほ

ぼ同時に組み立てている作業物を実験カートのカ

メラに向けて見せている。 

７．考察 

分析から、現地側に対してリング LED を用いて

視野範囲の変化を提示することにより、①リング

LED が対象を向く、②sota が顔を向ける、③カー

トが回転するという対象に対する焦点化のプロセ

スが行われていることが分かる。このプロセスの

順序は作業者によって流動的に変化する。 

また、①のリング LED による視野範囲の提示は

遠隔者の頭部動作の反映の速さから、②で sota

がこちらへ向くことの予期として扱われているこ

とが分かった。 

 

８．今後の展望 

今後の研究予定としては、11 月中に実施予定の

追加実験の分析、既存のデータ中の発話や視線を

文字起こししたトランスクリプトを作成すること

で、作業者の実験ロボットに対する反応などをよ

り詳細な分析を行う。また、焦点化プロセスがどの

ような順序で行われているかの数値データ等を分

析中である。 
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