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１． まえがき 
高齢化社会をむかえ，介護者の不足は大きな問題になる

と考えられる．その解決策の一つとして介護ロボットの研

究が多くの研究グループにおいて進められている．例えば，

CHIL (Computers in the Human Interaction Loop)プロジェクト
では，対話を通じて依頼のできる介護ロボットが研究され

ている[1]．介護ロボットでは，そのユーザを考えると，他
のロボット以上にユーザの意図がロボットに容易に伝わる

ようにするインタフェースの部分が重要であると考えられ

る．一般的に，対話は人間-ロボットでの重要なインタフ
ェースであるが，実際の介護場面では詳細な対話がなくと

も，スムーズに依頼の伝達が行われている．これは，ジェ

スチャ等の非言語的行動を含めた視覚情報が大きく関わっ

ていると考えられる． 
本研究グループにおいては，社会学のエスノメソドロジ

ーの手法を用いて，実際の人間同士の相互行為を詳細に分

析し，介護ロボットの動作について検討している[2]．エス
ノメソドロジーは会話の際の発話と行動を詳細に調べる会

話分析・相互行為分析により，人間の行動を調べる学問分

野である[3]．本研究グループでは実際の高齢者介護施設に
おいて，高齢者と介護者との相互行為に関するビデオデー

タを収集し，どのような会話や動作から依頼行動がなされ

ているかを分析している．本論文では特に，依頼が開始さ

れる前の段階に焦点を当て，人間の相互行為分析とロボッ

トの動作について述べる． 

２． 高齢者介護施設における人間の相互行為分析 
高齢者介護施設等多くの人間がいる環境では，人間同士

で依頼動作がされるとき，実際に依頼の内容が伝達される

前に，依頼をする人と依頼を受ける人を確定させる段階が

必要である．本論文では，介護者と高齢者がどのように依

頼を開始しているかに焦点を当てて分析を行う． 

2.1 Availabilityと Recipiencyの表示 
Heath[4]は人間同士で様々な相互行為が始まる前の段階
で Availabilityの表示と Recipiencyの表示が行われ，また，
そのふたつに違いがあることを示した．Availability の表示
は，様々な行為が発生しうる環境を提供し，次に

Recipiency を表示することによってシークエンス(依頼な
ど)を開始させるとしている．また Larner[5]は，Availability
や Recipiency の表示の際に用いられる視線には，  視線
の受け手が，視線を認識できる状況にいなければいけない

という制限について示した．これらの知見を考慮した上で，

この Availabilityの表示と Recipiencyの表示が今回収集した

高齢者介護施設のビデオデータではどのように行われてい

るか観察した． 

2.2 介護者の動作分析 
本論文で取り扱うビデオデータは 2007 年 2 月に奈良県
の高齢者介護施設でデイケアの様子を撮影したものである．

Fig. 1 において，介護者 F は高齢者が食事を取っている複
数のテーブルごとに視線を向け，高齢者から依頼をされや

すい環境を提供している．Fig. 2 では，介護者 F は高齢者
G の視線を認識し，お互いの視線を合わせる．その後，高
齢者 Gは手元のバッグを持ち上げ，非言語的な依頼が行わ
れた．この観察から，介護者 F は自分の体や視線を様々な
高齢者に向けることによって Availabilityを表示し，高齢者
からの視線を依頼の予期的な行動として認識し，お互いの

視線を合わせることによって Recipiency を表示したといえ
る． 

Availability と Recipiency が表示されず，依頼がスムーズ
に行われない例も観察された．Fig. 3 では介護者 D は周囲
を見渡しながら歩いているが，高齢者 Cの視線を認識でき
ずに C の横を通り過ぎる．高齢者 C は視線を介護者 D に
向け続け，しばらくしてから介護者 Dは後ろを振り返り，
高齢者 Cの視線に気づく．この観察でも，介護者 Dは周囲
に周囲に視線を向けることで Availabilityを表示し，高齢者
C の視線を引き付けているが，その視線の応答としての
Recipiency を表示することができずに，次の依頼のシーク
エンスに移行できていない．Availability と Recipiency の表
示には視線が多く使用されるが，お互いが視線を認識でき

Fig. 1 周囲の観察 Fig. 2 依頼の受付開始 

Fig. 3 視線の方向 
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る状況にいなければ，Availability と Recipiency の表示が成
功しないことがわかる． 

３． 介護ロボットの動作の考察 
高齢者介護施設での高齢者と介護者の分析から，介護ロ

ボットが Availabilityと Recipiencyを表示するための動作に
ついて検討する．本研究では研究用ロボットプラットフォ

ーム Robovie-R Ver.2(Fig. 4)[6]を使用する. 

3.1 人間の認識についての検討 
多くの高齢者に向けた Availabilityの表示と特定の高齢者
に向けた Recipiency の表示では，必要な認識が異なる．ま
ず Availabilityの表示に関して，人間の観察では，介護者は
高齢者が集中しているポイントごと(テーブル等)に視線を
移動していた．ロボットがこの動作を行うためには，視界

の広さに制限がある頭部に装備された二台のアイカメラで

はなく，広範囲の監視ができるカメラを利用する．本研究

グループでは，ロボットの胸部に３台の USB カメラを設
置し，それを用いて人間の集中しているポイントを検出す

る方法を検討している(Fig. 5)．次に Recipiencyの表示に関
しては，頭部のアイカメラを使用し顔検出によるアイコン

タクトシステム[7]との統合により実現する．このシステム
の統合により，高齢者のアイコンタクトと手招き等の腕の

簡単な動作の認識を行う． 

3.2 ロボットの動作についての検討 
Availability と Recipiency の表示をロボットが行う上で，
依頼する人間が親しみを持ち，注意が引き付けられること

が重要である．そのためには，人間が自然に行う動作にロ

ボットの動作を近づけさせ，十分に評価する必要があると

考える． 
まず Availabilityに関して，人間での分析で，介護者はた
だ頭部を左右に動かしているのではなく，高齢者が集中し

ているポイントごとに顔の向きを移動させていることに注

目した．アイコンタクトシステム[6]でも周囲の人間を観察
する動作が含まれるが，右から左へ一人ずつ人間を検出す

るという単調な動作である．本研究では，Rovobie-R の頭
部を左右に連続的に動かす動作と，ポイントごとに頭部の

動きを静止させる動作を比較検討した． 
Recipiency の表示について，ロボットは依頼しようとし
ている人間に対して，その人間を特定したことを表現する

ことが重要だと考える．人間での分析では，アイコンタク

ト，依頼者に接近，依頼者の名前を発話等，多くのケース

があり，また依頼者に対して反応すると同時に，依頼を実

行するケースも観察された．このことは，本研究グループ

の以前に行われた実験分析[2]により，介護者の高齢者の依
頼に対する予期的行動として，詳細な分析が行われている．

しかし，ロボットが行う動作には，機械的な制限により，

同時に複数の複雑な動作を行うことには問題がある．ロボ

ットが依頼しようとしている人間に対してストレスを与え

ない動作として，簡単な発話や頭部，腕のジェスチャが挙

げられる．これらの表示を Robovie-R にて動作させること
を検討している． Fig. 5   頭部アイカメラと 

胸部の 3台の USBカメラ ４． むすび Fig. 4 Robovie-R Ver.2 
本論文では，高齢者介護施設にて，高齢者が介護者に依

頼を行う前の場面に焦点を当て，エスノメソドロジー的相

互行為分析を行った．分析により，介護者が高齢者に向け

Availability と Recipiency の表示を行っていて，この動作に
よってスムーズに依頼が実行されていることを観察した．

そして，観察された Availabilityと Recipiencyの表示を行う
ためのロボットの動作を検討した．本論文では，それぞれ

単独で人間の認識方法やそれに基づくロボットの動作につ

いて述べられており，これらの統合ロボットシステムでの

性能評価や人間がどのように感じるかの十分な評価が今後

の課題である． 
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