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に，以下の拡張をおこなったし   

川脚沌ブラウザをユーザインタフェーースとしブタライ  

アント用ソフトウェアをA㌫か溌薄：ニントロ」一ルとし  

て開発した   

く2）ネットワーーク呈二に分散配㌍された音声認識サーービ  

スを必要に応てて検索G利用できるようにWebサー→  

ビス〝川二組みを適用した亡   

ヤ同プ シン釣クライアント，Webサーービスへの対瓜こ  

っいて検討Lたがさ これらは連携しておらず〉 硯芋蔓三は  

簡′ebブラウザからは敬■ebサービスを利用できない   

今後は〉 ニれらを結合したシステムを開発するととも  

； に音声インタフ丁．、－スを他♂）んニー主vだⅩコントロールと  

組み手け）せヲコンビューーータグ〕遠隔操作や翫bサイトの閲  

覧など即ノ托こi拍盲についても検討するて碇である。  

j7一、   




