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Abstract: For early dementia prevention, we are building a system that allows robots to ask

older adults about difficulties needing help in daily life. To get answers from older adults about

negative topics such as things they cannot do or difficult to achieve, we designed the robot’s voice-

call to include comments regarding things they cannot do in a positive light. In this paper, we

discuss the relationship between older adults and robots that help them to disclose their difficulties

in daily life. Additionally, we explain preliminary experiments that robots ask older adults about

their issues needing help.

1 ロボットによる高齢者ユーザへの
生活の困りごとの聞き取り

認知症は，認知機能の低下に伴って日常生活に支障
をきたすようになった時に診断される疾患である．し
かし，認知機能の低下は診断される以前から始まってお
り，認知機能の低下が始まるよりも前から脳内では神
経変性が進行している [Hansson 21]．生活環境によっ
て，周囲との交流が少ない場合，生活の困りごとには
早期に気付きにくい．対話を介して高齢者の生活の困
りごとを聞き取るロボットは，困りごとへの早期対策
や，認知機能の低下を遅らせるための対策の提供へ繋
ぐことの助けになると期待できる．
本研究における「困りごと」とは，「定期的なスケ
ジュールがわからなくなる」や，「(買い物等で) 自分が
すでに買ったことを忘れ何度も買ってしまう」等，日常
生活を送る上で生じる「できないこと」のうち「高齢者
自身が困っていること」を指すものとする．できない
ことを知る手段として，センサ検知する手法があるが，
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プライバシーや，設置コストの問題がある．ロボット
による聞き取りは，比較的設置コストを抑え，センサ
で監視されている感覚を抑えると考えられる．高齢者
と対話するロボットは，医療施設や在宅を含む介護現
場で用いられ始めており，ロボットに対する親しみも
増えつつある．困りごとを打ち明けることは，人によっ
てネガティブな側面を持つため，自己開示 [Cozby 73]

の一種といえ，人間相手でも開示の難しい内容である．
本稿では，本研究で対象とする困りごとについて定義
し，困りごとを打ち明ける場合のロボットとの関係性
や，ロボット声かけの設計方法についてまとめる．

2 困りごとを打ち明ける関係性の
構築のための声かけ設計

2.1 生活の困りごとについて
本研究で対象とする困り事の例として，「お釣りを数
えられない」や「トイレの場所が分からない」等を挙
げる．高齢者ユーザができないことを，高齢者自身の
受け止め方に応じて以下のように分類する．
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1. できないが困っていないこと
2. できなくて困っているが，受け入れていること
3. できなくて困っていて，受け入れられないこと
「できないが困っていないこと」の例として，「お釣
りを数えられないが，どれだけ他の人を待たせても構
わない」ことや，「昔からできないだけで，困ってはい
ない」ことが挙げられる．「できなくて困っているが，受
け入れていること」は，例えば「お釣りを数えられず，
他の人を待たせて申し訳ないと思いつつも，支えられ
ていると思っている．」というように，できないことで
あってもポジティブに受け取れていることを指す．本研
究で聞き取りの対象とすることは，最後に挙げた「で
きなくて困っていて，受け入れられないこと」とする．

2.2 返答内容の開示レベル
困っている事実を聞き出すことは人間相手でも困難
である。生活の困りごとに関するロボットの質問に対
し，次のような反応が考えられる。
• 返答しない（黙る，話題をそらす）
• 事実を隠して返答（嘘をつく）
• 事実とは異なる認識で返答（嘘はついていない）
• 事実に沿って返答
返答が得られた場合でも、ユーザが事実とは異なる返
答をした場合、適切な対応へ繋ぐことが困難となる。

2.3 困りごとがある高齢者と
ロボットとの関係性

できないことで困っていることを他者に打ち明ける
ことは自己開示の一種といえる．自己開示のうち，特
に生活の困りごとの開示をユーザから促すために，ロ
ボットと以下のような関係性を持っていると認識させ
ることが役立つと考えられる．

2.3.1 ロボットとの信頼関係
このロボットになら話せる，このロボットは親身に
なって聞いてくれる等，ユーザにとって良い効果を与
える存在だと思わせる．従来方法としては，傾聴を示
すロボットや [Nakamura 22]，ラポール [Rogers 40]形
成に着目したペーシング等が用いられている．

2.3.2 ユーザの独り言の誘発
困りごとを聞き取るロボットの研究実施において，ロ
ボットと話すことに抵抗がある人に留意する必要があ
る．ロボットとの対話実験へ参加する人の多くは，ロ

表 1: 困りごと聞き取り用声かけの例
発話者 発話内容
ロボット
（声かけ 1)

外出先でお手洗いに行ったとき
等に，もといた場所や来た場所
に戻れないことはありますか？

高齢者
（返答例）

初めて行く場所だと
分からなくなることがあります

ロボット
（声かけ 2)

そうですか．
ぼくは初めて行ったところだと
よく迷っちゃうんですよ．

ボットへの抵抗が少ない．ロボットを信頼対象ではな
く，日記やペット等のようにつぶやきを吐き出す対象
として捉えて聞き出すことも可能と考えられる．例え
ば，人には言いにくいことでも，機械になら言える．自
閉症の子供がコミュニケーションスキルを学ぶために
ロボットが用いられていることから [Wood 19]，対人
間には言いにくいこともロボットには言える可能性も
ある．

2.4 困りごと聞き取りのための声かけ設計
聞き取り内容は，生活の困りごと聞き取りアンケー
トの内容に沿って設計した．聞き取り内容のカテゴリー
は「移動と運転」，「食」，「買い物」，「住居」の 4種類で
あり，合計 44個の質問がある．1つの質問に関し，ロ
ボットからの質問（声かけ 1）と，ユーザ返答後のロ
ボットの声かけ（声かけ 2）の 2つの声かけを用意し
た．声かけ 1の内容は，困りごとについて直接質問す
る内容である．声かけ 2の内容は，困りごとについて
ネガティブな質問を受け続けてユーザの心象を悪くす
ることを防ぐため，以下の 3タイプのうち，いずれか
のアプローチに沿って決定した．
• ロボットや友達も困っていることを示す内容
• 困りごとの解決策を示す内容
• 困りごとを明るく受け止める内容
例えば，「初めての場所だと，居場所が分かりにくいと
きがあるってお友達が言っていました．」，「お寺とか，
古い建物にある急な階段を降りるときは，ぼくは怖い
ので，一歩ずつ注意して降りてるんです．」「ぼくは，電
車が好きなので，ついつい降りる駅を間違えることが
ありますが，新しい発見があるときもありますよ．」声
かけ 1の内容に応じて，話の流れの円滑さや，日常的
な話である度合いを基準に，声かけ 2のアプローチを
選択した．表 1 に，声かけ 1，2の例を示す．



図 1: 実験に使用するロボット (BONO-06)

2.5 声かけ時のユーザ応答の評価方法
困りごとを打ち明ける関係性構築に向け，ロボット
との対話の様子から以下の点について調査するための
評価を行う．
• ユーザが本当のことを打ち明けるまでの過程
• 開示度やロボットへの信頼度を推定する手がかり
具体的には，以下のデータを収集し分析する．
• 返答内容（質問に対する答え，語彙，語用等）
• 返答タイミング
• 返答時の声量，発話長，韻律特徴等

2.6 困りごと聞き取り実験方法
実験に用いるロボット BONO-06 [Tokunaga 21] を
図 1に示す．ロボットの声による話しにくさの低減の
ため，音声の声質と速度を複数パターンから選択可能
にした．声質は，男声・女声・中性的声のうち 5種類，
発話速度は 3パターンである．
ロボットと一対一で 5∼10分程度のシナリオベース
対話 [Kumagai 22]を行う．即時的反応を担保しつつ，
対話感をユーザに保ち続けるため，ユーザの応答によ
らず成り立つよう設計したシナリオベース対話を用い
て対話を行う．ロボットの返答タイミングは遠隔操作
で行う．自記式アンケートを事前に行い，困っている
ことと困っていないことについて各 3項目ずつロボッ
トが聞き取る．対話中は，ロボットに対する返答内容
と返答タイミング，その他音声データを収集する．実
験後に，実際のアンケート結果との比較を行い，ロボッ
トに対する返答内容と実際の状況との一致率を調べる．
最初のステップとして，健常高齢者を対象として実験
を行い，認知症の疑いのある高齢者へと対象を拡大す
る．状況に応じて，困りごとに関する実際の状態につい
て，同伴家族や介護者への聞き取りを行う場合がある．

3 まとめ・今後の展望
本論文では，生活上の困りごとについて聞き取るロ
ボットの声かけ設計について述べた．困りごとを打ち

明ける関係性構築を促す声かけ方法として，できない
ことを明るく受け止める，困りごとの対策を添える，他
の人も同じように困っている内容となるよう声かけを
設計した．次の段階として，声かけ実験を実施し，実
際の返答内容を分析することで，困りごとを聞き取る
ためのより良いロボット声かけ方法について検討する．
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