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Abstract: Deep emotional expression method by sound and motion is proposed for nursing home 

relocation is proposed, where humanoid robot presents elderly’s existence by selected visual information 

in tele-housing interaction space. The proposed system recognizes facial expression, gestures, speech, and 

handwriting by a Kinect and a tablet PC, and express its presence by speech, personal characteristic 

gesture, and emotional sound. The system restrains relocation damage of elderly, and encourages 

connection between nursing relocation elderly and their family. 

 

1 はじめに 

高齢者(65 歳以上)の人口は年間 100 万人のペース

で増加している中[1]、介護施設が不足している。特

に施設不足が深刻になってくる都市部では、施設に

入居するために地方に移住するという介護移住の必

要性が高まっている。介護移住では環境変化、人間

関係の変化によるストレスが高齢者に悪影響となる。 

本研究では、介護移住におけるストレス軽減を目

的とした家族とのコミュニケーションを促す遠隔対

話システムを提案し、その中で存在感を伝達するた

めの感情表出手法を検討する。 

 

2 介護移住におけるリロケーショ

ンダメージへの取り組み 

超高齢化が進む中、団塊の世代が 75歳以上になる

2025年を見据え、地域包括型の高齢者支援の仕組み

づくりが推進されつつある[2]。その中で地方への早

期移住が検討されている。現状では都市部で要介護

状態になり施設に入れないことが問題になっており、

介護移住の必要性が生じている。 

介護移住では、住環境、人間関係といった環境の

変化によるストレスが高齢者に悪影響を与えるリロ

ケーションダメージが問題になる。リロケーション

ダメージを克服するためには、移住先の人間関係ま

で含めた環境整備、および移住前の環境、特に家族

へのつながりを持続することが必要になる。 

移住先の環境整備に関しては、介護移住を含めた

地域包括ケアシステムの構築に向けて介護施設や地

方自治体が取り組みつつある。一方、移住前の環境

へのつながり持続するためには ICT が有用であり、

人と住空間を一体化させた遠隔コミュニケーション

の形づくりが必要になっていると考える。 

 

3 介護移住者向け住空間型遠隔対

話システム 

本研究では、人間関係を含めた移住前の環境への

つながりを持続させる住空間型遠隔対話システムと、

その中で移住者の存在感を伝達するためのコミュニ

ケーションロボットを用いた感情表現手法を提案す

る。 

3.1 住空間型遠隔対話システム 

介護移住者が人間関係を含めた環境へのつながり

持つ遠隔対話システムを考える際、テレビ電話など

の従来の遠隔対話システムには下記の 3 点問題があ

る。1 点目は、視覚情報の取捨選択である。その日
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の体調などにより介護移住者が姿を見せたくない、

また介護移住者の元気がない姿を見たくないような

場合、視覚情報を必要に応じて取捨選択する必要が

ある。2 点目は接続の問題である。電話のような接

続操作が不要で気軽に施設内の日常生活から接続で

きる必要がある。3 点目は視点の問題ある。介護移

住者が接続先の環境への没入感を得るためには、動

作に応じて視点を変える必要がある。これらを踏ま

え提案する住空間型遠隔対話システムを図 1 に示す。 

提案システムでは、家庭の情報は、室内およびロ

ボット搭載カメラを通して介護移住者側ディスプレ

イに表示される。介護移住者の情報は Kinect、タブ

レット端末を通して家庭側にのもとに居るヒューマ

ノイドロボットで伝える。介護移住者から取得する

のは表情、音声、しぐさ、筆記であり、ヒューマノ

イドロボットはこれを音と動作で表現する。ヒュー

マノイドロボットには NAO（Aldebaran Robotics社）

を用いる（図 2）。以上により、介護移住者は存在感

を表す視覚的のみを伝達でき、音声による語りかけ

でシームレス遠隔地に接続し、視線移動にともない

家庭側の視点を移動させることができる。 

3.2 ロボットによる介護移住者の存在感の

伝達 

介護移住者の生の外見的情報を捨象しつつ個人の

存在感を伝達するために、NAO による音と動作によ

る感情表出を検討する。個人の存在感を伝達するた

めには基本的な感情表出に加え、①各感情の度合い

を含めた感情の表出（深層表出）、および②個人とし

て認識可能な特徴的な表出の 2 点を検討する必要が

る。感情の度合いの表出に関しては音を用い、個人

特徴の表出に関しては動作によるしぐさ表出を用い

る。本稿では感情の度合いを表現する音の検討に関

して報告する。 

 

3.3 動作と連携した音による感情表現 

音を用いた感情表出として、基本 6 感情を表す音

（BGM、効果音）を予備実験で決定する。その中か

ら、インタラクションを促す親しみやすさの伝達に

重要な喜びの感情に注目し、音の変化で感情を段階

的に表現できるかを検討し、発表時に報告する。 

4 おわりに 

本稿では、介護移住者のための環境へのつながりを

持続させる住空間型遠隔対話システムおけるロボッ

トを用いた動作と音による感情表現手法を提案して

いる。 

 
図１:  遠隔対話システムの構成 

 
図 2:  NAOの外観 

 

本研究では介護移住者向け遠隔対話システムにお

ける動作と音による感情表現の方法を提案している。 

提案システムにより、介護移住者と家庭を同期させ

ることより、介護移住者のリロケーションダメージ

の抑制および介護移住者家族への介護移住者への関

心の向上が期待できる。 

今後は、介護移住者が居合わせないときや就寝中で

もロボットが自動で受け答えをして家族と会話をす

る、非同期自律型の個人特徴を有するロボットエー

ジェントの検証をすすめていく。 
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