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概要 

本プロジェクトでは、広域限界集落に住む超高齢者の見守り・自立支援を実現するために、(1)装着センサによる異常

行動認識、(2)カメラによる生活動作の計測・評価、(3)ロボット対話による意思解析、の「さりげない」から「積極的」

までの段階的な見守り方式の開発を実施した。また、日常的なロボットとの対話により、習慣的な行動改善を意味する「行

動変容」を最終的に目的として、日常的な継続的な対話によってロボットと人間の間の信頼関係の変化や、見守りシステ

ムで一般に問題となるプライバシ問題に対する意識にどう影響するかを調査した。 

 

１．まえがき 

近年の高齢化社会に起因する独居高齢者の増加が深刻

になっており、独居によるコミュニケーション機会の減少

などの生活環境の悪化による身体機能の低下や、コミュニ

ケーション不足による孤独死などが社会問題となってい

る。内閣府の平成 23年版高齢社会白書では、65歳以上の

独居高齢者の約 3割が、会話機会が 2-3日に 1度以下であ

り、さらには 1 割の高齢者は一週間の 1 回程度のコミュ

ニケーションに限られている調査結果が報告されている。

さらに、東日本大震災による避難や転居によりこれまでの

形成されてきた地元のコミュニティが崩壊し、高齢者のコ

ミュニケーション機会の低下に拍車をかけることとなっ

ている。 

奈良県十津川村においては、超高齢化のみならず、過酷

な地理環境と広域に分布する限界集落を有する村が直面

する問題は、現在の日本が抱える超高齢化社会が生み出す

高齢者の見守りや社会参加の促進などの様々な課題解決

の困難さをはるかに超えるものである。本研究では、超高

齢化が進んだ広域な限界集落を有する十津川村を想定し、

ICT技術を利用して高齢者の見守りおよび、自立生活支援

を目的した行動改善の実現を目的とする。過酷な地理環境

や超高齢化の進む奈良県十津川村を想定することは、現在

の一般的な高齢化に起因する問題の究極形であり、今後さ

らに重大化する日本の超高齢化社会問題の解決を先駆け

て取り組むことを意味するため、その波及効果の高さも期

待できる。 

２．研究開発内容及び成果 
プロジェクトでは、下図に示すように、高齢者の見守

り・自立支援技術に関する研究開発の継続および、実証実

験を実施するため、約 15回に奈良県十津川村の訪問を通

じて、高齢者を対象とした見守り・自立支援システムの開

発・導入および、実証実験を重点的に実施した。具体的に

は、以下の研究項目に関して、開発・実験を実施した。 

研究項目①：装着型センサとロボット対話による生活行動

のモデル化 

研究項目②：カメラによる生活動作の計測・評価 

研究項目③：継続的なロボット対話による意思認識・改善

行動の教示 

研究項目①では、GPSと加速度を計測可能な装着センサ

（スマートフォン）による外出時の生活行動記録を実施し、

その生活行動のモデル化を実施した。さらに、異常行動検

出のための正常な生活行動記録の実験を進めるに従い、当

初装着センサのみを利用して行動記録を実施していたが、

研究項目③での見守りのためのロボット対話実験を継続

的に実施する中で、さりげない会話の中に外出や食事など

の日常生活行動に関する対話が多くみられるという知見

が得られた。そのため、研究項目①のための生活行動モデ

ル化に、センサ情報とロボット対話を併用することで、行

動の目的や内容、行動を共にした人、さらには食事内容な

ど、当初の想定を超えるより高次な意味を持った生活行動

図 1 統合的な見守り・自立支援システム 
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記録が可能となった。 

研究項目②では、「正常・異常」や「歩行・転倒」のよ

うなクラス分類ではなく、動作状態の連続的な得点化や、

具体的に衰えが生じている身体箇所・動きの教示やそれを

矯正するための動作の指示の実現を試みた。さらに、通常

の映像と距離が計測可能なカメラ（RGB+Dカメラ）を利

用して、高齢者の歩行や段差の昇降の動作情報の収集を進

めながら、生活動作の中での、体の異常を検出するために、

故障部位を人為的に発生させた歩行動作データに基づい

た動作モデルを用いて、歩行動作における故障部位を推定

する手法を開発した。 

研究項目③では、独居による発話機会の減少による脳機

能低下や認知症の重症化の予防や、最終目的である習慣的

は生活行動の改善を意味する行動変容を実現するために、

高齢者が継続的にロボットと対話をしたくなるような雑

談環境の構築を試みた。まず、テレビの視聴時を想定して

ソーシャルメディアを利用することで飽きずに魅力的な

対話内容を生成する手法を確立した。しかし、ソーシャル

メディアでは、現在放送されているテレビ内容に適した面

白い対話内容が生成可能であったが、その対話内容生成過

程の特性上、人間の発話に対するロボットの反応に遅延が

生じ対話をしている感覚が低下するという知見が得られ

た。そのため、ソーシャルメディアと、相槌や復唱を含め

た機械応答を併用すること、対話内容の面白さと対話の応

答性を両立するロボット対話を開発した。実験から、発話

回数が優位に増加することが確認され、アンケートから継

続的な対話を望む結果が得られた。さらに、継続的なロボ

ット対話を行った高齢者へのアンケートを通じて、システ

ム（対話ロボット）との親しみ、信頼関係、ロボットによ

る説得に対する前向きな姿勢が生まれたことが確認され

た。 

３．今後の研究開発成果の展開及び波及効果創出へ

の取り組み 

本プロジェクトでは、研究項目①、③において日常的な

ロボット対話を想定したシステムを開発することで、高齢

者を単に見守るだけでなく、ロボットとの信頼関係の構築

が可能であることが実験より示唆された。これまで認知症

の高齢者の利用を想定した簡単なシナリオベースまたは、

対話をしない癒しロボットなどは開発されてきているが、

前期高齢者（アクティブシニア）が利用するとすぐ飽きて

しまい継続的な利用に至らなかった。本研究の最大の成果

は、アクティブシニアの対話の意欲を増加させる魅力的な

雑談と、生活行動記録のための対話を実施することで、継

続的な対話ロボットの使用の意欲を見いだせた点である。

さらに、継続的なロボット対話を行った高齢者へのアンケ

ートを通じて、システム（対話ロボット）との親しみ、信

頼関係、ロボットによる説得に対する前向きな姿勢が生ま

れたことが確認された点が大きな成果であると考えられ

る。今後は、下図に示す通り人間の生活習慣改善や高齢者

の社会参加を目的とした行動変容を、対話ロボットで実現

することが可能となり、ライフイノベーションを生む一助

になることが期待できる。  
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図 2 今後の研究開発成果の展開（イメージ） 


