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Abstract: "Nudge theory", an approach to influence people's decision making, channels people's behavior 

by designing environmental cues. We have been studying driving agents which encourage drivers to drive 

gently and better behavioral choice. Therefore, we attempted to apply a kind of Nudge theory called "default 

effect" to driving agents. An example of the default effect is that people who need to choose immediately 

are more likely to follow other people's opinion than considering an optimal choice. In this paper, we discuss 

the research outline of "NAMIDA0", a rapport talk type driving agent, and its application based on Nudge 

theory. 

 

1 はじめに 

普段クルマを運転するとき、多くの場合は目的地

に向かってクルマを走らせていく。例えばカーナビ

からの正確な音声案内を聞きながら、そのルートに

従って運転していくが、「まもなく、右方向です」と

いうような機械による一方的な指示はどこか冷たい

ものに感じられる。 

一方で、同乗者たちと一緒にドライブを楽しんで

いる場合などはどうだろうか。ときには同乗者たち

の声で寄り道してしまうこともあるだろう。「あそこ

に新しい店できてるよ」「ほんとだ、行ってみたいね」

と話している様子を聞いていると、目的地とは違う

けれど、ドライバーはなんとなくその声の通りにハ

ンドルを切ってしまう。これはナッジ理論の一種で

ある「とっさの際には、そこで最適値を選ぶのでは

なく、とりあえずみんなの意見に従ってしまう」と

いうディフォルト選択バイアスが働いているものだ

と言える。あくまで行動を強要されているわけでは

なく、互いに納得しながら行動を選択しているとい

うことになる。このような同乗者たちとのコミュニ

ケーションを伴うドライブでは、彼らの言動に揺り

動かされるようにして、自身の運転について気づき

を得たりすることもあるだろう。 
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図 1: ドライビングエージェント〈NAMIDA0〉 

 

私たちは、こうした運転への気づきをドライバー

に提供するようなインタフェースとして、多人数イ

ンタラクションに基づくドライビングエージェント

〈NAMIDA0〉を構築してきた(図 1)[1][2][3]。本発表

では、NAMIDA0の研究概要とナッジ理論を応用した

インタラクションデザインについて議論する。 
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2 研究背景 

2.1 ドライビングエージェント 

 ドライバーに経路情報やクルマの内部情報を表示

する車載情報機器として、現在はカーナビゲーショ

ンシステム (カーナビ) が一般に普及している。カ

ーナビはディスプレイによる地図の表示、音声案内

によるガイド情報の提示でドライバーとのインタラ

クションを行う。しかし、これらのインタラクショ

ンは相互的でなく、「ドライバー」と「機械」との間

で「指示する側 − 指示される側」という非対称的な

上下関係となりやすい。 

M.Bakhtinの言う「権威的な言葉」は、上司からの

一方的な指示のように、その意味が完結していて解

釈の余地がなく、他者に強制するものとして説得性

を伴いにくいと指摘している[4]。現状のドライバー

とカーナビとのインタラクションの場面では、この

「権威的な言葉」が用いられることが多い。こうし

たシステムにおいて、地図や目的地までの距離など

の情報を正確に伝えることはできてはいるものの、

機械の指示に従っているだけとなり、他の選択肢を

選ぶ余地が生まれにくい。ドライバーがただ目的地

に行くだけでなく、道中を楽しみたい場合には、誰

か同乗者を乗せているような和気あいあいとした雰

囲気を伴う必要もあると考えられる。 

 こうした背景から、車載情報機器のインタフェー

スにおいて、実体を持ったソーシャブルなロボット

を用いたドライビングエージェント(driving agent)の

研究開発が行われている。その先駆けとなったのは、

MIT Media Lab と Volkswagen により提案されたドラ

イビングエージェント AIDA[5]のコンセプトモデル

である。国内においても、トヨタのコミュニケーシ

ョンパートナーKIROBO mini[6]などが提案されてい

る。しかしながら、これらのパーソナルなロボット

は、コミュニケーションの相手として期待出来るも

のの、運転中の認知負荷などが危惧されており、そ

のインタラクションのデザインについては、多くの

課題が残されている。 

2.2 ナッジ理論 

 人が意思決定を行うとき、そこには必ず選択構造

が生まれている。朝起きて、今日着る服を選ぶ、朝

食はパンかごはんか選ぶ、テレビのチャンネルを選

ぶ……人が行動するときには、常に何らかの形で選

択肢が提示されており、人は与えられた選択肢の中

から意識的に、あるいは無意識に決定を下している。 

 こうした選択構造において、人の行動を特定の選

択肢へと導きたいときにはどういう方法があるだろ

うか。行動変容理論の枠組みをまとめた Behavioral 

Change Wheel によると [7]、ルールを設けたり

(Restriction)、教育をしたり(Education)、報酬や罰を与

えたり(Icentivisation)といったものが挙げられる。し

かし、これらの方法は人に対して強く従わせる側面

があり、納得して選択できているとは言い難い。 

 R.Thalerらは、〈ナッジ理論〉と呼ばれる、人の行

動変容に関する新しい手段を提唱した[8]。彼らが紹

介したもっとも有名な事例に「便器のハエ」がある。

アムステルダムの空港にて、男子トイレ清掃費削減

のアイディアとして提案されたのが、小便器に一匹

のハエの絵を描くというものであった。この小さな

選択肢によって、便器周辺が汚れることは少なくな

り、清掃費を削減することに成功した。つまりナッ

ジとは、「がみがみ言う“nag”よりも、ヒジで軽くつつ

く“nudge”くらいのちょっとした後押しのほうが、結

果的に人の行動を良い方向へ導く」という方略であ

る。選択肢を排除することも、行動を強制させるこ

ともなく、あくまで選択肢を与えられた人自身が最

終的に選択を決定することが肝要と言える。 

 また、ナッジ理論には「人は最適解よりも、ディ

フォルト(現状維持; default)に引き寄せられる」とい

った心理も利用されている。例えば、臓器移植のド

ナーカードにおいて、「臓器提供に同意しない場合に

はチェックをする」というようにディフォルトを暗

示的な同意に設定していると、明示的な同意を求め

る場合と比べて提供率は高くなるといった報告があ

る[8]。このように、ディフォルトをどこに置くかに

よっても、人の選択を促すことができる。 

本研究では、ドライバーに穏やかな運転や適切な

行動選択を促すドライビングエージェント研究の一

環として、ナッジ理論の応用を検討した。 

3 〈NAMIDA〉プロジェクト 

私たちはこれまで、ドライバーとエージェントとのイ

ンタフェース研究として、多人数インタラクションにお

けるドライビングエージェント〈NAMIDA〉、および

〈NAMIDA0〉の構築を行ってきた。本発表では、主に

NAMIDA0について述べる。 

3.1 クルマをエージェントにする〈NAMIDA〉 

NAMIDA(Navigational Multi-party based on Intelli-

gent Driving Agent)は 3 つのエージェントによる多人

数インタラクションを特徴とするドライビングエー

ジェントである(図 2)[9][10][11][12][13]。ドライバー

前方のダッシュボード上に搭載することを想定し

(図 3)、自動運転システムのディスプレイとしてクル

マに埋め込むことで、クルマそのものを主体性のあ

るエージェントへと変える(図 4a.)。 



 

 

 
 

図 2: ドライビングエージェント〈NAMIDA〉の 

コンセプトデザイン 

 

3.2 クルマとドライバーをつなぐ〈NAMIDA0〉 

NAMIDAがクルマと一体化するエージェントであ

るのに対し、NAMIDA0はクルマとは別に主体性をも

ち、クルマとドライバーとをつなぐエージェントで

ある(図 4b.)。 

NAMIDA0 は 3 つの小さなサイズのエージェント

(図 5)とそれらを動かすためのベースユニット（足場）

で構成されている。エージェントは NAMIDA と同

様にダッシュボード上に設置し、ベースユニットは

ダッシュボード内部に埋め込むことを想定している

(図 6)。ベースユニットの内部には、磁石とステッピ

ングモータが内蔵されており、モータを回転させる

ことでベースユニット上のエージェントを回転させ、

視線の向きを変化させる。 

発話の際に用いられる音声は、音声合成エンジン 

 

 

 

WizardVoiceを使用し、子どもの声による会話でドラ

イバーとのインタラクションを行う。 

3.2.1 志向性のあるデザイン 

NAMIDA0は外観や動作をシンプルな設計にして、

必要な機能以外はあえて制約するというミニマルデ

ザインの思想を取り入れている[14]。これにより、エ

ージェントがどこに注意を向けているのか、どこに

宛て名を向けているのかといった、ドライバーとの

社会的なインタラクションを実現する上で必要とな

る志向性を強調することができる。また、志向性を

もつことで、エージェント同士の関係性を表現する

ことも可能となる。さらに、ベースユニットでの制

御機構により、エージェントは 360°自由に回転す

ることができ、ドライバーとの共同注視などが可能

となる。 

 

 
 

図 3: NAMIDA の車載イメージ 

 

  

a. NAMIDAにおける関係 b. NAMIDA0における関係 

図 4: 各ドライビングエージェントとクルマとの関係 

 



 
 

図 5: 手のひらサイズのエージェント 

 

「タマゴ型」をモチーフとしたデザインは、足場に

対して球面で接地することになるため、外部から物

理的な力が加わった際にゆらゆらと不安定な揺れが

生まれる。モデルによって計算された振る舞いとは

異なり、クルマの走行から生まれた自然な揺れは、

タマゴ型という単純な形状の物体を生物であるかの

ように感じられる。これは Heider らの幾何学図形を

用いた実験により示された「アニマシー知覚」を生

み出していると言えるだろう[15]。生き物らしさを

感じられるエージェントとの身体性の共有を通して、

エージェントへの同乗者効果が生まれることを狙い

としている。 

以上のように、NAMIDA0とドライバーの志向性や

身体性の共有によるコミュニケーションを意図して、

本デザインへ至った。 

3.2.2 3つのエージェント 

 多人数インタラクションに基づいて設計された

NAMIDA0は、3 つのエージェントで構成されている。

運転中における多人数インタラクションでは、一対

一の対面的なインタラクションよりも、より柔軟な

コミュニケーションの実現が期待できる。 

NAMIDA0では、エージェントが互いに「話し手」

「聞き手」「傍参与者」の役割を入れ替わることで、

会話の場を維持していく。これにより、エージェン

トに対する応答責任が生じることなく、ドライバー

は自分自身の判断で「聞き手」となって会話へ参加

するか、「傍参与者」となって会話の外から話を聞き

流すだけにするかといった立場を選択することがで

き、会話の場への参加自由を生み出すことができる。 

さらに、多人数であることで、「ラポールトーク」

を生み出すことができる。D.Tannen は、仕事場で指

示や命令を出すときのような、言葉の意味や情報を

正確に伝える側面のあるものを「レポートトーク 

 

(report talk)」、社交場で用いられるような、情報の正

確性よりも会話そのものを楽しむ側面のあるものを

「ラポールトーク(rapport talk)」として会話が分類で

きるとしている[16]。対面的なインタラクションで

見られるエージェントからのレポートトークによる

一方的な情報伝達では、ドライバーは与えられた指

示にただ従うといった上下関係になりやすく、そこ

に納得感や共感性があるとは言いがたい。車窓から

の景色について口々に話したり、ときに互いに共感

したりするようなラポールトークによるコミュニケ

ーションは、3 つのエージェントならではの関係と

言えるだろう。また、3 つそれぞれの視点からの異な

った意見や情報を提供することで、ドライバーが選

択する余地を残すこともできる。 

4 ナッジ理論の展開 

4.1 ドライバーの行動選択 

 ドライバーがクルマを運転しながら行動選択をす

る場合、あまり熟考する時間は与えられず、常にと

っさの判断を要求されることが多い。そんなとき、

人は最適解を求めるよりも、ディフォルトに合わせ

ることがあると考えられる。例えば Y 字路などで、

狭い路地を選択したほうが目的地への近道になるに

もかかわらず、中央線が通っている優先道路に沿っ

て進んで行くほうを選択することは珍しくない。こ

れはドライバーが優先道路というディフォルトに自

然と引き寄せられていると言えるだろう。 

こうしたディフォルトの選択は道路環境に対して

だけでなく、同乗者たちの会話でも起こりうると考

えられる。目的地へ向かってクルマを走らせている

とき、「あそこに新しい店できてるよ」「ほんとだ、

行ってみたいね」という会話が聞こえると、例え少

し遠回りだとしても寄り道をしたくなってしまう。 

 
 

図 6: NAMIDA0の車載イメージ 



 

同乗者たちの声がドライバーにとってのディフォル

トになり、彼らの考えに引き寄せられたと言える。 

 しかしながら、従来のドライビングエージェント

やアシスタントシステムなどでは、クルマでの安全

に向けた行動を促すために、ドライバーにはルール

に従わせたり、どういった行動が最適であるかを教

育したりというような「がみがみ言う」方式を取ら

れてきた。これらの手法は的確ではあるものの、言

われなくとも最初から理解しているドライバーから

すると、なんとも煩わしく感じられてしまうことだ

ろう。それに加えて、機械からの一方的な指示に従

っているドライバーは、果たして自分の意思を持っ

た上で納得して行動しているのかというと怪しいと

ころがある。 

 

そこで本研究では、ドライビングエージェント

〈NAMIDA0〉に〈ナッジ理論〉を応用して、ヒジでつ

つくようなドライバーへの行動変容の方略を検討す

る。 

4.2 〈NAMIDA0〉による行動変容 

これまで述べてきた NAMIDA0 の特徴には、ナッ

ジ理論に当てはまるところが多く見られる。 

ドライバーが急ブレーキや急ハンドルをしたとき、

NAMIDA0 はその不安感を身体の揺れとして表現す

ることができる。ゆらゆらとした不安定な動きを見

ると、ドライバーも同じようにして慣性で自身の身

体が揺れているのを知覚し、同じクルマに乗車する

同乗者なのだと気づくことができる。こうして生ま

 

 

図 7: NAMIDA0の揺れる振る舞いによってドライバーの運転が見直される例 

 

    
 

a. 寄り道の場合 b. 渋滞の回避を促す場合 

図 8: ラポールトークによる NAMIDA0の会話例 

 



れた同乗者効果は、ドライバーが自身の運転を見直

すきっかけになりうる。「急ブレーキは避けましょ

う！」というような直接的な注意をしなくとも、エ

ージェントの身体的な振る舞いを見せることで、穏

やかな運転を促すことが可能となる(図 7)。 

身体的インタラクションの他に、会話でのインタ

ラクションによる行動変容も考えられる。先に述べ

た同乗者たちの会話は、ラポールトークで会話の場

を生み出す NAMIDA0 でも実現ができる。具体例と

しては図 8 のように、3 つのエージェントがそれぞ

れ「提案者」「賛同者」「反対者」の立場を取って会

話をしながらドライバーに対して意見を示す方法が

ある。二対一の対立構造にすることで多数の意見を

ディフォルトと捉えやすくし、かつ、反対意見も提

示することでドライバーの選択する余地を残してい

る。「こちらへ向かってください」とレポートトーク

で情報を与えることでなく、ラポールトークによる

会話で選択肢を提示することで、ドライバーが納得

感を持って選択することができると考えられる。 

以上の他にも、子どもの声による幼い話し方や同

乗者たちのような楽しそうな会話は、ドライバーの

手助けや穏やかな気持ちを引き出す可能性が期待で

きる。このように NAMIDA0 は、ドライバーと共に

ドライブを楽しむ仲間のような、新たなドライビン

グエージェントの在り方を目指している。 

 

5 おわりに 
 本研究では、多人数インタラクションに基づくド

ライビングエージェント〈NAMIDA0〉を構築し、ナ

ッジ理論を応用したインタラクションデザインにつ

いて提案した。身体性を伴った NAMIDA0 の振る舞

いや、ラポールトークを用いたエージェント同士の

多人数会話は、ドライバーの行動選択をより自由な

ものとする。クルマの運転という環境にナッジ理論

を展開するにより、新たなドライビングエージェン

トの可能性を切り拓けるのではないかと考えられる。 

今後は、提案手法について検証を行い、ドライバ

ーと NAMIDA0 とのインタラクションデザインをよ

り綿密なものへと確立していきたい。 
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