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ユーザ適応型卓上作業支援システム 
（杉助手・太田助教授・新井教授） 

我々人間の日常生活において，卓上における作業が占める割合は非常に高く，これを知

的システムによって支援することは非常に有益である．これに対して本研究グループでは，

ユーザを物理面，情報面の双方から支援するシステムとして Attentive Workbench (AWB)を
提案している． 

本研究では，ユーザが必要とする物体をユーザの指差しから推定し，自走式トレイによ

ってユーザの手元まで搬送する支援の実現を目的としている（Fig.1）．ユーザの指差しか

らターゲットを正しく推定するために本研究では以下の 3 つのアプローチを採用した．(1) 
ユーザの指の方向と主観的指差し方向の関係をモデル化する（Fig.2）．(2) センサから得ら

れる空間情報とユーザの行為系列に基づいた時間情報を確率モデルによって統合すること

で，指差しの誤差を吸収する．(3) ユーザの行為系列や指差し特性に応じて自走式トレイ

の配置を適切に変更することで，システムにとっての認識負荷を低減し，ターゲットの誤

推定を低減する． 
以上のアプローチを統合することにより，ユーザの指差しからユーザの意図するターゲ

ットを正しく推定するシステムを実現した（Fig.3）． 
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Fig.1 Overview of deskwork support with self-moving trays 

                  

   Fig.2 Relation between target direction         Fig.3 Target estimation based on  
          and finger direction                 pointing gesture 
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