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1. 背景・目的 

 視覚障碍者の移動支援として、高橋ら1)では音声 AR
アプリ「ことばの地図」の効果が示されている。しか

し、道路などの線的空間では機能するが、広場的空間

では進行方向指示が課題となっている。そこで「こと

ばの地図」と連携して、広場的空間である公的施設内

に限定して案内する対話ロボットを最終的に構想して

いる。対話ロボットは外出頻度の低い視覚障碍者及び

高齢者の外出意欲増進につながる事も期待している。 
本研究では対話ロボットとして「ロボホン」（シャー

プ製）を用いて、対話ロボットにアプリとして付加す

べき AI（人工知能）の明確化を図る。ロボホンは声色

を変えることで感情を表すことができる。小林ら2)より、

ユーザの嗜好を考慮する対話システムが開発されてい

ることを前提として、本研究では予め定めた会話内容

に声色を設定したシナリオを作成する。評価実験では、

ロボホンの声色が正確な感情として伝わるのか、シナ

リオによって満足度がどのように変化するのか、評価

実験手法は妥当かを検討する。 

2. 評価実験手法 

 評価実験のフローを図 1 に示す。評価には機能評価

アンケート（表1）と心理テストSTAI-Y1,Y23)を用いる。 
まず、対話実験開始直後に心理テストSTAI-Y1①,Y2

①を行い、ロボホンとの対話タスクを開始する。対話

タスクが一つ終わるたびに機能評価アンケートを行い、

これを J回繰り返す。繰り返しの中間点（第 J/2 回）で

STAI-Y1-Tを行う。すべての対話タスクが終了した後、

実験総括者によるヒアリングがあり、その後にSTAI-
Y1②,Y2②を行う。最後に事務手続きなどすべてが終

わった後にSTAI-Y1③を行い実験終了とする。 

心理テストSTAIは、STAI-Y1 が状態不安、STAI-Y2
が特性不安を計るものであり、点数が高いほど不安で

あることを示す。平常値に近いと期待できるSTAI-
Y2②の得点を基準として、STAI-Y1 の偏差の推移から

心理の動きを計ることとした。STAIは心理テストや診

療内科での適用を主目的として市販されており、今回

のような心理ストレスを評価するのにも適用可能とい

われているが、繰り返し測定の妥当性が不明であるた

め今回の検討対象とした。 

3. 評価実験結果 

 話題（天気、出身地、食べ物、年末年始の 4 つ）と

声色（標準、喜、悲、怒の 4 つ）を組み合わせた 6 シ

ナリオで視覚障碍者 10 名（A~J）に対話実験を行った。

実験期間は 2017 年 1 月 12 日~24 日である。 

問 項  目 

 1 ロボホンの感情は喜・悲・怒・普通・分からない 
のどれに感じたか。 

 2 また使いたいか。 

 3 話を聞いてもらえたか。 

 4 話しやすいか。 

 5 話の流れは自然か。 

 6 関心を持ってくれたと感じたか。 

 7 自分の感情は促されたか。 

 8 親近感を感じたか。 

 9 飽きずに話せたか。 

10 話し相手として満足か。 

図1 評価実験のフロー 

対話実験、AI、機能評価、心的不安評価、移動支援、バリアフリー 
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表1 機能評価アンケートの設問 
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(1) 機能評価手法の妥当性 

1) 機能評価アンケートの結果 

機能評価アンケートの被験者ごと平均点（問 2~10 へ

の回答値の平均；最大 4 点、最小 1 点）の結果を図 2

に示す。この結果より、10 人を“満足－一定”の G、

“満足－変動”の C.D.E.H、“不満足－一定”の A.I、
“不満足－変動”の B.F.J の4タイプに分けた。 

2) 心理テストSTAIの結果 

心理テストSTAIは不安度の下がり方によってグル

ープに分けた。まず、“徐々に不安度が下がっている”

グループと、途中で不安度が上がるグループに分けた。

後者はさらに“ロボホンとの対話（Y1-T*）で不安度が

高まる”（図3）と、“実験総括者との対話（Y1②*）で不

安度が高まる”（図4）に分けた。 
3) 機能評価とSTAIの整合性 

機能評価アンケートと STAI の結果を照らし合わせ

ると、STAI で図3に示す“ロボホンとの対話で不安度

が高まる”に属する A,F は、機能評価アンケートにお

いて“不満足”に属しており、機能評価と心理テスト

結果が整合しているといえる。また、図 4 に示す“実

験総括者との対話で不安度が高まる”に属する中で、

C,D,E は“満足”、B,J は“不満足”という結果である。

つまり C,D,E は機能面、心理面でも満足しているとい

える。一方 B,J は、今回の対話機能は不満足だが、実験

総括者との対話よりもロボホンとの対話のほうが心理

面では満足との結果であった。「対話機能がさらに発展

したら使いたい」とのコメントも得たことから、今後

に期待しているためロボホンとの対話中の不安度は低

かったと考えられる。 
(2)声色の有効性 

 対話ロボットが道案内や雑談をする場合に、感情が

ある方が良いのかをヒアリングしたところ、道案内に

ついては10人中7人、雑談は9人が感情がある方が良

いという結果になった。 

実際にロボホンの声色が正確な感情として伝わるか

（機能評価アンケート問 1）では、“標準”“？”の回答

を除くと、すべてのシナリオで正確な感情を回答した

人が多く、声色から正確な感情を理解することができ

ることが確認できた。また、“悲”と感じたシナリオの

評価が低くなることも明らかになった。 

4. 結論 

 対話ロボットには、感情を表現できることが望まれ

ており、声色で正確な感情伝達ができることが確認で

きた。以上より、感情を付加した対話ロボットを公的

施設に配置して、道案内や対話を楽しめるようにする

ことで、視覚障碍者・高齢者の外出意欲増進につなが

ることが期待できる。 

 今後は、評価が低かったシナリオ(対話における“間”

が特に重要)を改善する必要がある。また今回の会話内

容は雑談だけだったため、道案内においても感情の表

現によってどのように評価が変わるのかを明らかにし

ていく必要がある。 
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図2 機能評価アンケートの平均点 

図3 “ロボホンとの対話で不安度が高まる”STAI変化 
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図4 “実験総括者との対話で不安度が高まる”STAI変化 
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