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コミュニケーションと自閉症
　コミュニケーションの本質は，心の状態を交換・共有

することにある．それは，目に見える他者の姿・動作（発

語を含む）・周囲の状況から欲求や感情を読み取り，次

の行動を予測したり，その予測に合わせて自らの行動を

調整したりすることである 3）．言葉による命題のやりと

りはコミュニケーションの一形態にすぎず，実際に伝達

される語用論的な意味は，心の状態の交換・共有によっ

て支えられている．

　自閉症児☆ 1は，一般に，他者と心の状態を交換・共

有することに難しさを持つ 1）．視線や情動表現といった

非言語情報による意図や情動のやりとりが苦手で，言葉

（特に語用論的な言語使用）の発達に遅れや偏りが見られ

る．これらが障害となって，他者とのコミュニケーショ

ンを実践する機会を質的・量的に制限してしまい，コミ

ュニケーション発達を非定型（atypical）なものにしてし

まう．

　このようなヒトとの共感的なやりとりに難しさを抱え

る一方で，自閉症児はモノとのやりとりには問題がない

ことが多い．特定のモノに興味や行動が限局されやすい

が，モノをシステムとして理解し操作することをおおむ

ね得意としている．モノの情報処理とヒトの情報処理は

ある程度独立しているのだろう．

　ロボットはモノとヒトの性質を併せ持つ．ならば，ロ

ボットとのモノ的なかかわりを通して，ヒト的な心のや

りとりを自閉症児に経験させることができないだろう

か．本稿では，ロボットによって媒介されたコミュニケ

ーションが自閉症療育に有効であることを，療育施設で

の長期インタラクション実践を通して検討していく．ま

ず，この目的のために視線や情動表現といった非言語情

報のやりとりだけができるようにデザインされたロボッ

ト Keepon（図 -1）を紹介する．次に，この Keeponに

よって媒介された自閉症児との長期的なインタラクショ

ン実践から，いくつかの示唆的なケースを検討する．続

いて，これらケーススタディから，自閉症児の情報処理

スタイルについて考察し，最後に，より実践的な視点か

ら，ロボットが療育支援に何をもたらすのかを考える．

療育メディアとしてのロボット
　ロボットを自閉症療育に応用する試みが欧米や日本で

始められている．その先駆者である Dautenhahnら 2）は，

☆ 1 本稿でいう「自閉症」とは，「自閉症スペクトル障害（ASD : Autistic 
Spectrum Disorders）」あるいは「広汎性発達障害（PDD : Pervasive 
Developmental Disorders）」として知られる広義の自閉症のこと
である．狭義の「自閉症（Autism）」や「アスペルガー障害（Asperger 
syndrome）」などはその下位カテゴリとなる．
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本稿では，ロボットによって媒介されたコミュニケーシ

ョンが，自閉症に代表されるコミュニケーション発達障

害の療育支援に有効であることを，いくつかのケースス

タディを通して解説・検討する．自閉症児は，他者の内

部状態（注意・情動・意図・信念など）を理解するこ

とに難しさを持つ．視線や情動表現といった非言語情報

のやりとりだけができるようにロボットの外見と機能を

絞り込むことで，自閉症児がロボットの内部状態を直観

的に捉えることが可能になる．このようなロボットを操

作者（研究者・療育者）が遠隔制御し，日常的な療育環

境の中で自閉症児とのインタラクションを長期縦断的に

実践・観察・分析してきた．モノ的な分かりやすさと

ヒト的な社会性を併せ持つロボットは，自閉症児のコミ

ュニケーション療育のための新しい支援ツールとなるだ

ろう．
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シンプルな移動ロボットが自閉症児から自発的なかかわ

りを引き出し，そこから非言語的なインタラクション

が展開していく様子を報告している．また，宮本ら 5）は，

ロボットMuuと自閉症児のインタラクションを縦断的

に観察し，自閉症児がロボットの意図（相互遊びの中で

達成したい目標）を捉えられることを示している．

　このように，モノ的な分かりやすさとヒト的な社会性

を併せ持つロボットであれば，自閉症児に自発的な心の

やりとりを経験させ，そのコミュニケーション発達を支

援できるのではないだろうか．以下では，この目的のた

めに筆者らが開発したロボット Keeponについて，設計

者の視点および子どもの視点から解説する．

ロボットKeeponのデザイン
　ロボット Keeponは，視線や情動表現といった非言語

情報のやりとりだけができるように注意深くデザインさ

れている．Keepon（図 -1）は，高さ 120mmの黄色い雪

ダルマ型の〈身体〉を持ち，下部（黒い筒の内部）にあるモ

ータによってマリオネットのようにワイヤで駆動される．

2つの〈眼〉はビデオカメラ（カラー CCD；水平画角 120

度），〈鼻〉はマイクロフォンとなっている．外皮はシリ

コンゴムでできていて，手で触られたり，Keeponが姿

勢を変化させたりすることで，自然な伸びやたるみを見

せる．

　Keeponは 4つの自由度を持つ─うなずき（上下傾

動 ±40度）・くびふり（水平旋回 ±180度）・かしげ（左右

傾動 ± 25度）・上下伸縮（ストローク 15mm）．これら

の自由度によって，次の 2つの表出行為をつくり出す

（図 -2）．

　• 注意表出：うなずき・くびふりの自由度によって，
頭（視線）の方向を環境内のある対象に定位させる．

これにより，Keeponがその対象を知覚しているよ

うに見える．アイコンタクト（見つめ合い；図 -1左）

や共同注意（同じ対象を見ること；図 -1右）もこれ

に含まれる．

　• 情動表出：かしげ・上下伸縮の自由度によって，注
意の方向をほぼ一定に保ったまま，楽しさ・興

味・興奮といった情動を表出する．これにより，

Keeponが注意の対象に向けて情動的な評価を表現

しているように見える．

これら 2つの表出行為によって，Keeponが〈何〉につい

て〈どのような気持ち〉を感じているのか，あるいは〈誰〉

に〈どのような気持ち〉を伝えたいのかなどを，観察者に

直観的に了解させることができる．

　Keeponは，ビデオカメラで捉えた画像やマイクロフ

ォンで捉えた音に基づいて，自律的に人とインタラクシ

ョンすることができる．顔検出（Haar検出器およびテン

プレートマッチングによる）・対象追跡（色情報による）・

環境音からのリズム抽出などの機能モジュールを目的に

応じて組み合わせ，2つの表出行為を自動生成させる．

　一方，本稿で紹介する子どもとのインタラクションで

は，別室にいる操作者（いわゆる wizard）が無線あるい

は有線で Keeponを遠隔制御する．操作者は，Keepon

の〈眼〉で見た画像と〈鼻〉で聞いた音をモニタしなが

ら，注意表出と情動表出をコントロールする．操作者は

Keeponの視線を子どもや大人の顔に向けたり，時に近

くにあるオモチャに向けたりさせ，子どもから何らかの

行為が Keeponに向けられたときは，状況に応じた情動

表現を「ポンポンポン」という人工音とともに表出する．

子どもから見たKeepon
　子どもが Keeponをどのように捉え，その姿や動きを

どのように意味付けるのかを調べるために，定型発達児

25名について，実験室でのインタラクション観察を行

図 -2　Keepon の機能：注意表
出（左）と情動表出（右）

図 -1　ロボット Keepon（アイコンタクトと共同注意）
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った 4）．子どもたちは何の予備知識も課題設定もない状

況でひとりずつ保護者といっしょに Keeponと対面した

（図 -3）．インタラクションは子どもが飽きや疲れを見

せるまで，平均 10分間あまり続いた．

　このインタラクション観察から，子どもの自発的な

Keeponへのかかわりに，次のような時間的変化および

発達年齢との関連が見られた．

　• 第 1段階：Keeponを動く〈モノ〉として扱い，手や

口を使ってその感触を探索したり（0～ 1歳），距離

をおいて眺めたりする（1～ 2歳）．困惑や緊張はほ

とんど見せないが，Keeponの視線方向にはほとん

ど注意を払わない．情動表出（特に上下伸縮）にはポ

ジティブに反応する．0歳児はこの段階でストップ．

　• 第 2段階：Keeponを知覚し応答する〈システム〉と

して扱う．Keeponへのかかわり（手で触る・オモ

チャを見せるなど）と，安全基地としての保護者へ

のかかわりを行き来する中で，Keeponの応答パタ

ーンを探索していく．第 1段階と比べると，観察的

なかかわりが多くなる．1歳児はこの段階まで．

　• 第 3段階：Keeponを心の状態を持った〈エージェ

ント〉として扱う．オモチャの食べ物を食べさせる

（ふりをする），2つのオモチャを見せてどちらが好

きかを調べる，言葉や身ぶりであいさつする（「こん

にちは」）といった社会的なかかわりを見せるように

なり，Keeponが適切な応答を返したときには，頭

を撫でる（「よしよし」）など向社会的なかかわりも見

せるようになる．

　このように，子どもたちは Keeponへの存在論的な意

味づけを（経過時間とともに・発達年齢とともに）変化さ

せていった．子どもたちは〈モノ〉としての Keeponにア

プローチするなか，Keeponの生命性・自律性に気付く

ことで，〈システム〉としての応答パターンを探索するよ

うになる．やがて子どもたちは，Keeponとのやりとり

に社会的な意味，すなわち心の状態のやりとりを感じと

り，心を持った〈エージェント〉との共感的コミュニケー

ションへと入っていく．

\ 療育施設でのケーススタディ
　筆者らは，療育教室に無線版 Keeponを導入し（図 -4），

自閉症や関連する発達障害の診断あるいは疑いを持った

子どもたち（2～ 4歳）とのインタラクションを縦断的に

実践してきた 4）．この療育教室では，乳児検診や個別の

発達相談などで療育的サポートの必要性が認められた子

どもたちが，親子で療育セッションに参加している☆ 2．

多くの場合，ここで 1～ 2年間の療育的サポートを受

けたあと，保育園あるいは幼稚園での統合保育に移行

する．

Keepon，プレイルームへ
　療育教室のプレイルームでは，7～ 9組の子ども・保

護者・療育士（1対 1対応）が，個別の自由遊びや教室全

体でのグループ遊びを展開する．子ども・保護者・療

育士のいずれにも教示や課題は与えていない．約 3時

間の療育セッションは，最初の 60分間の自由遊びと，

おやつ休憩（30分間）をはさんで，90分間のグループ

遊びからなる．個別遊びの間，子どもたちは好きなと

きに Keeponと遊ぶことができる．グループ遊びの間，

Keeponは邪魔にならない場所（部屋の隅・窓際の棚上

など）に移されるが，子どもが望めばグループ遊びから

離れて Keeponと遊ぶことができる．

　2003年 10月から現在までに 120セッション以上の

Keeponを使った療育支援を実施し，35名を超える子

どもたち一人ひとりについて，短いケースでは 5カ月

間，長いケースでは 30カ月にわたる，Keeponとのイ

ンタラクションを実践・記録・分析してきた．療育の現

場では，一人ひとりの子どもの生活エピソードからその

内面を質的に分析していく手法がよく採られる．それに

ならい，以下では，2つの示唆的なケース─子どもと

Keeponが 1対 1で向き合う 2項的インタラクションの

発現と，Keeponが共通話題となって子どもと大人がつ

ながる 3項的インタラクションの発現─を，Keepon

☆ 2 これは一例であり，自治体ごとに療育サービスは異なる．

図 -3　定型発達児（6カ月・27 カ月）
とのインタラクション
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の〈眼〉から捉えたエピソード系列として紹介する．

2 項的インタラクションの発現
　最初のケースは 3歳女児の Mである．CA=1:11（実

年齢（Chronological Age） 1歳 11カ月）での発達検査で，

MA=0:10（精神年齢（Mental Age） 10カ月）と診断され，

CA=3:5のとき「精神発達遅滞を伴う自閉症」の診断を受

けている．以下に，5カ月間＝ 15セッション（CA=3:9

～ 4:1）にわたる，Mと Keeponのインタラクションの変

化を記述する．この期間，Mは言葉（有意味語）を出さ

なかった．

　• 視線回避：第 1セッション（以下 S1）で，Mは新

奇な Keeponへの強い感心を見せるが，徐々に

Keeponから離れていった．S1から S7にかけて，

Keeponに直視されることを嫌がり，アイコンタク

トがとれなかったが，徐々に Keeponの横から回り

込むようにアプローチしていった．

　• 他児を観察：S5のグループ遊びの合間，他児が

Keeponの頭に紙筒を載せる遊びをしているのを

注意深く観察したあと，Mは担当療育士の手を引

き，その紙筒まで誘導した．無言で療育士に「紙筒

を Keeponに載せて」と伝え，療育士がそれを完了

するのを見届けると，満足したように走り去ってい

った．

　• 初タッチ：S11の自由遊びのとき，母親と鉄琴で遊

んでいたMは，スティックを使って，近くにいた

Keeponの頭に触れた．同じ日のグループ遊びの合

間に，Mは Keeponに近づき，触れる寸前まで手を

伸ばした．グループ遊びの後半で，Mは Keeponの

前に座り，左手で Keeponの〈腹〉を，その手触りを

確かめるかのように触った．

　• 探索・やりとり：初タッチ以降，Mは Keeponの

応答パターンを探索するように，顔を近づける・

Keeponの出す音を聞く・Keeponに向けて手を振

るなど，さまざまなかかわりを見せた．S12では，

何らかの返事を期待しているかのように，Keepon

に向けて無意味語を語りかけた．S13で毛糸の帽子

を Keeponにかぶせ，S14で Keeponに 2度キスした．

　初期段階では Keeponの視線（アイコンタクト）に恐れ

を感じていたが，セッションを重ねるごとにそれは弱ま

っていった．また，他児の Keeponへの行為を観察する

ことで，Mの Keeponへの行為レパートリが豊かになっ

ていった．このような内面の変化や周囲からの影響の中

で，Keeponとの 2項的な（1対 1の）インタラクション

が発現していく様子が分かる．

3 項的インタラクションの発現
　もう 1つのケースは 3歳女児の Nである．CA=3:1で

の発達検査で，MA=1:7と診断された．Nは医療診断を

受けていないが，臨床心理士・療育士などの所見では，

精神発達遅滞を伴う自閉症である可能性が高い．以下に，

17カ月間・39セッション（CA=3:4～ 4:8）にわたる，N

と Keeponのインタラクションの変化を記述する．この

期間，Nは言葉（有意味語）を出さなかった．

　• 無関心：S1では，Keeponを近くで長時間見つめ

ていた．その後，療育士が Nも遊ぶように促すが，

そのときには Keeponへの興味を失っていた．S2

から S15の間，Nは Keeponへの興味をほとんど示

さなかった．S10で初めて Keeponに触ったが，あ

くまでモノとして触ってみた様子だった．S15で，

他児が Keeponに毛糸の帽子をかぶせるのを見たあ

と，Nは Keeponを指先で触った．

　• Keeponへの気付き：S16（新年度の初回；S15から

3カ月のブランクの直後）の自由遊びの時間，新し

く入園した他児 Sが Keeponを蹴り倒す事件が発生．

Nはすぐ側でそれを目撃する．Sが去った後，Nは

Keeponと 1mの距離で向き合い，その動きをじっ

くり観察した．

　• 他者への気付き：同じく S16のおやつの時間，

Keeponの正面にやってきて，指で Keeponの鼻を

押した．Keeponが身体を上下伸縮させて応答する

と，Nは少し驚いて笑顔を見せた．これを見守って

いた周囲の大人たちは，どっと笑った．その後も N

は何度も Keeponの鼻を押し，Keeponが反応する

図 -4　無線版 Keepon（左）とそれが
置かれたプレイルーム（右）
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たびに，側にいる母親や療育士に向いて笑顔を見

せた．

　• 応答探索：S17以降，頻繁に Keeponの前にやって

きて，Keeponに触って応答を引き出しては，母親

へのかかわりを見せた．そのかかわり方は，楽しさ

や驚きを伝えようとする意図を感じさせるものだっ

た．S20で，Keeponが自分の動きに追従できるか

どうかを試すように，Nは Keeponの周りをぐるり

と歩いた．

　• 模倣ゲーム：S33のおやつの時間，Keeponの前に

来て，Keeponとの模倣ゲームを始めた．Nが何ら

かの動作（左右の揺れ・上下のジャンプ）をすると，

Keeponがそれを真似る．それを確認した Nは，別

の動作を見せる，というやりとりである．S33から

S39まで，Nはこの模倣ゲームをときどきやっては，

その楽しさを母親や療育士に伝えようとする場面が

多く見られた．

　S16での大きな変化は，Keeponへの気付きと Keepon

を軸とした他者への気付きが，Nの中で連続して起こっ

たことを示唆している．まず，Keeponが〈共通話題〉と

して顕在化され，Keeponへの意識が周囲の大人たちと

共有される．そして，自分が Keeponに見つけた驚きや

楽しさと，それに同期して周囲の大人たちが共感的に同

時表出した驚きや楽しさとのつながりに気付き，それを

確かめるように Keeponへのかかわりと大人へのかかわ

り（参照視＋微笑み）を繰り返したのだろう．ここから

3項的な（子ども・Keepon・大人をつなげる）インタラ

クションに発展していく様子が見てとれる．

\\ モノが媒介するコミュニケーション
　ここでは，前章で紹介したケーススタディから，モノ

とヒトの性質を併せ持つロボットが自閉症療育に貢献で

きる可能性を検討したい．

心理化フィルタ
　自閉症児Mは，最初の数セッションの間，Keeponか

ら直視されることを極端に嫌っていた．保護者や療育士

によれば，Mは人や動物の視線には無関心であること

が多いという．なぜ Mは Keeponの視線にそれほど強

く反応したのだろうか．図 -5は，Keeponの〈眼〉で捉

えたビデオ映像から，アイコンタクト時のM（の顔）ま

での距離を全 15セッションにわたって計測したもので

ある☆ 3．このグラフから示唆されるように，Mは時間を

かけて視線回避を乗り越え，Keeponとの視線や情動表

現のやりとりを楽しむようになっていった．なぜMは，

苦手なはずの社会的インタラクションに，自発的に入っ

ていったのだろうか．

　筆者らは，これらを〈心理化フィルタ〉仮説によって説

明できると考える．〈心理化フィルタ〉とは，他者の身体

動作から注意や情動の状態を抽出するフィルタである．

定型発達児はこの抽出作業を〈心理化フィルタ〉によって

意識下で行っている（図 -6上）が，自閉症児ではこの〈心

理化フィルタ〉が十分に機能せず，人間の各身体器管か

ら発信される多元的な情報の洪水にさらされ，そこから

注意や情動といったコミュニケーションに欠かせない

情報を取り出すことが困難なのではないだろうか（図 -6

中）．

　その一方で，注意表出・情動表出に絞った Keeponの

外見と機能は，〈心理化フィルタ〉が十分に機能してい

なくても，注意や情動の状態をダイレクトに伝達させ

る（図 -6下）．Mが Keeponの視線に強く反応したのも，

いままでにない強い存在感を Keeponに感じたからだろ

う．子どもが受けとる情報を適切に絞り込むことによっ

て，彼らの〈コミュニケーションへの動機付け〉を起動さ

せ，心の状態を交換・共有するインタラクションに彼ら

を引き込むことができるだろう．

　一般に，自閉症児は〈コミュニケーションへの動機付

け〉が弱く，そのために他者とのインタラクションを実

践する機会が制限されてしまい，これが言語・非言語を

問わずコミュニケーション全般の発達障害をもたらすと

考えられている 6）．しかし，Keeponとの長期間にわた

☆ 3 アイコンタクト距離は，毎秒ごとの静止画像上での子どもの背の高
さ・顔の大きさなどから半自動的に推定している．S1（第 1セッシ
ョン）ではビデオ映像伝送系の不具合により有効なデータが得られな
かった．また，S15では卒園式のためMと Keeponのやりとりがな
かった．

図 -5　Mとのアイコンタクト距離の長期的変化



情報処理 Vol.49 No.1 Jan. 2008 41

6.ロボットに媒介されたコミュニケーションによる自閉症療育

るインタラクションを経験した自閉症児の多くが，自発

的に Keeponとの 2項的なインタラクションを楽しむよ

うになったことを考えると，自閉症児も〈コミュニケー

ションへの動機付け〉を確かに持っているように思われ

る．おそらく〈心理化フィルタ〉の機能不全による情報の

洪水によって，〈コミュニケーションへの動機付け〉を起

動できなかっただけではないだろうか．

2 項的媒介と3項的媒介
　ロボット Keeponは，客観的な視点からいえば，子ど

もと操作者の 2項的な（1対 1の）インタラクションを媒

介していた．言い換えれば，Keeponの身体とそれに可

能な行為のみを通して，操作者は子どもと心の状態を交

換・共有していた．前節で述べたように，Keeponの外

見と機能が持つ了解のしやすさゆえに，人との直接的な

やりとりに難しさを持つ自閉症児たちも，Keepon（実

は操作者）の注意や情動に気付き，心の状態のやりとり

に入っていった．

　一方，Keeponが軸となって子どもと他者（保護者・

療育士・他児）が心の状態をやりとりする 3項的なイ

ンタラクションへの展開も数多く見られた．そこでは

Keeponが〈共通話題〉となって，子どもと他者とを媒介

図 -7　自他の〈ワンダー〉をつなげる 3項的媒介

図 -6　心理化フィルタ仮説（上：定型発
達児の場合，中：自閉症児の場合，下：
Keepon と自閉症児の場合）

する．子どもが Keeponの新奇な動作に〈ワンダー〉（驚

きや楽しさなど）を感じたとき，側で見守っていた大人

たち，あるいは一緒に Keeponとかかわっていた他児も，

同じように〈ワンダー〉を表出したとする（図 -7上）．自

分の中に生じた〈ワンダー〉と他者が表出した〈ワンダー〉

が同じものであることを了解したとき（図 -7下），子ど

もは他者の心に気付くのではないだろうか．

　たとえば自閉症児 Nのケースでは，Keeponの応答に

〈ワンダー〉を感じた Nは，それと同期して周囲の大人

たちが共感的に表出した〈ワンダー〉とのつながりに気

付き，それを確かめるように Keeponへのかかわりと大

人たちへの参照視を繰り返していた─あたかも「ママ，

いまのみた？ おもしろいね」と，〈ワンダー〉の共有を確

認しようとしているかのように．

コミュニケーションケアに向けて
　自閉症療育の現場に通い，子どもたちと Keeponの長

期縦断的なインタラクションを実践し，Keeponの第一

人称的なパースペクティブ，つまり〈私〉の視点（図 -8）

から，子どもたちの表情・行為・発語などを記録・分

析することができた．この〈私〉とは，実際には Keepon
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の操作者の主観となるのだが，Keeponのシンプルな

身体を通した子どもとのやりとり（ロボットの知覚と行

為）はすべて記録され，再現可能になっている．つまり

Keeponは，いま・ここでのインタラクションを実体験

できる〈主観性〉と，それを誰でも追体験でき，他者のそ

れと交換・共有できる〈客観性〉を併せ持ったメディアな

のである．

　Keeponから見た子どもたちは，さまざまなコミュニ

ケーション行為を見せてくれ，時には保護者にもあまり

見せたことがない表情や，Keeponに帽子をかぶせてあ

げる・自分のおやつを分け与えてあげるなど，向社会的

な行為も見せてくれた．全体的な傾向としては，以下の

点が示唆される．

　• ヒトとモノの性質を併せ持つ Keeponだからこそ，

対人コミュニケーションを苦手とする子どもたち

が，安心感と好奇心をもって Keeponにアプローチ

し，やりとりを楽しむことができた．

　• 子どもから Keeponへの直接的なかかわりだけでな

く，そこで得られた〈ワンダー〉を他者（保護者・療

育士・他児）と共有しようとするような，対人的な

かかわりへの発展も多く見られた．

　• Keeponへのかかわり方とその変化は十人十色であ

り，単なる障害名（「自閉症」「アスペルガー障害」な

ど）を越えた，その子らしさ・その子の発達の道す

じを物語っている．

　現在，Keeponから見た子どもたち一人ひとりの〈物

語〉をビデオ映像として療育現場にフィードバックする

ことを進めている．研究者・臨床心理士・療育士だけで

なく保護者の方々にも，ビデオ映像を提供することで，

その子の育ちをよりよく理解し，その子にかかわる大人

たちの間でその理解を交換・共有することを目的として

いる．

　今後も，ロボットというメディアの持つデザイン上の

可能性を探求し，自閉症療育だけでなく，さまざまなコ

ミュニケーションケアへの応用を研究・実践していき

たい．
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図 -8　Keepon のパースペクティブから見た子ども


