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擬人化表現を介した米国の高齢者に対する 

情報提示手法の開発 
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近年の科学技術の発達により、我々の身の回りの機器はより多くの機能を獲得し
ている。しかしながらこれらの機能は、全ての年代に使われているわけではない。
特に使用者が老人の場合には、学習時間を要する、他者の助けを借りづらくなる、
という問題が存在するため、学習のための動機がより必要となる。本研究ではこ
のような老人の機能習得に関する問題を解決するため、家電機器を擬人化し、自
身の機能を説明する手法を用いて、老人の学習動機の向上を図る。家電機器を擬
人化した手法は、人間自身の属性に依存するため、年齢や文化の影響を受けづら
いと考えられる。これらの擬人化手法の特徴を評価するため、本研究では米国の
老人を対象にした実験を行った。実験結果より、擬人化手法が既存のマニュアル
を用いた学習手法に比べ、ユーザの学習動機を維持出来るのではないか、という
結果が示唆された。 
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Today’s household appliances are quickly increasing their features and functions. These 
new technologies require innovative training methods to maintain learning motivation 
especially with older users, because they may need more time to learn. We propose an 
anthropomorphized learning method that sustains older people’s motivations to learn 
new technologies. Our method creates an anthropomorphized household appliance using 
robot eyes and arms. This method assists the learning process using culturally 
independent human expressions to maintain learning motivation. We designed and 
implemented both hardware and software and evaluated the method by training older 
people to learn a vacuum’s features. The result suggests that our system could maintain 
older users’ motivation more effectively compared with traditional manual methods.  

 

1. はじめに  

近年の情報技術、センサ技術の発達により、我々の社会に存在する家電機器はます

ます高性能になっている。しかしながら、これらの決め細やかな機器の機能をユーザ

が新たに習得するのは難しい。そのため、全てのユーザが発展した機能を使っている

わけではない。特に、高齢者にとって、このような新しい機器の機能習得は難しく、

達成するための学習手法が求められている[2]。 

これらの機能をユーザに分かりやすく提示する手法として、ユニバーサルデザイン

などの手法を用いて機能を簡潔にしたり、マニュアルを提示したりするなどの方法が

これまで試みられている[1]。 

しかしながら、これらの手法は、特に老人の機能取得にとって本質的な解決策となっ

ていない。なぜなら、これらの手法は、ユーザの学習動機を保つ、という目的を達成

していないからである。機能を簡潔に実装すると、新しく登場した様々な機能を使う

ことが出来ない。また、ユニバーサルデザインのように万人にとって分かりやすいデ

ザインは、若いユーザ、老いたユーザの両者にとって、妥協を強いるものである。 

本研究者は、複雑化した機能を、ユーザに対して習得させる手段として、人間と同じ

ような目や手のデバイスを取り付け、機器を擬人化し機能を対話的に説明する手法を

提案してきた。本研究ではこの手法を用いて、老人の機能習得のための動機を向上さ

せることを試みる。本研究者は老人のための機能習得手法の評価として、米国マサチ

ューセッツ工科大学の AgeLab に６ヶ月間滞在し、米国の老人を対象にした実験を行

い、擬人化手法がどのように受け入れられるか調査を行った。 

本研究者は、複雑化した機能を、ユーザに対して習得させる手段として、人間と同

じような目や手のデバイスを取り付け、機器を擬人化し機能を対話的に説明する手法

を提案してきた。本研究ではこの手法を用いて、老人の機能習得のための動機を向上

させることを試みる。本研究者は老人のための機能習得手法の評価として、米国マサ

チューセッツ工科大学の AgeLab に６ヶ月間滞在し、米国の老人を対象にした実験を

行い、擬人化手法がどのように受け入れられるか調査を行った。 

2. 老人の機能習得 

マニュアルを用いた従来の手法は、老人が機能を覚える際に２つの欠点がある。

まず、老人の機能習得は、同じ機能を覚えるのに多くの時間を要する。従って、老
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人の機能習得を補佐するためには、長期間の学習時間を飽きさせないための学習手

法が必要となる。次に、老人の学習において、明示的に他者に学習をサポートされ

ている、という気分を与えることは障害になり得る[5-6] [20]。 

本章では、従来のマニュアルを用いた手法における２つの欠点について、それぞ

れ老人学の研究結果を挙げて検討する。そして、この２つの欠点が擬人化手法によ

ってどのように解決されるか、検討する。 

2.1 記憶に要する時間の差 

老人は若者に比べ、記憶する量そのものは変化しないと言われる。実際に物事を一

つ一つ覚える際には、老人は若い人と同じだけの成績を出すことが可能である[5]。

ただし、老人は２つ、３つの事象を並行に記憶することにあまり長けていない、と

いう調査結果もある[6]。これらの研究より、尐なくとも、充分に時間をかけて、情

報を順々に、インタラクティブに提示すれば、老人にとって新しい機能を習得する

のはそれほど難しくないことが示唆される。また、記憶を引き出す場合、意味記憶

に属するような事象に関しては、若者でも老人でも、充分に思い出せることが示唆

されている[20]。しかしながら、意味記憶を取り出す際にかかる時間は、老人の方が

より多いことも示されている。 

これらの研究結果より、老人があたらしく機能を習得する際には、より多くの時間

が必要とされることが読み取れる。より多くの機能習得時間を要するということは、

学習中の時間をより魅力的にしなければならない、ということでもある。この観点

から考えると、従来型のマニュアル手法は、学習中の老人に動機を与える、という

意味であまり上手く設計されていないことがわかる。マニュアルには様々な情報が

並列して記述されており、老人のユーザにとって必要な情報をすぐに取り出すこと

が難しい（図 1A）。このため、対話的な手法がより望ましいのではないか、と考え

られる。 

2.2 無力感を与えないこと 

老人の機能習得には、若い人の場合に比べより多くの時間が必要となり、この習

得時間を耐えるための動機が必要となることを前項で示した。それでは、老人の学

習動機はどのような場合に失われると考えられるか。Locus-of-control（統制の所在）

に関する心理学の一連の研究は、人間が年をとるにつれ、内的な制御の感覚（自分

が自分の支配を行っているという感覚）に比べ、外的な制御の感覚（自分以外の事

物が自分の行動を支配している）が強まることを示している[3][4]。これらの結果よ

り、老人は学習中の他者からの干渉に対して、より敏感になることが示唆される。

Rogers は、老人が無力感の悪循環に陥ってしまうことを指摘している[2]。たとえば、

老人は、自分が年を取るにつれ、自分が無力となり、他の人の助けをより必要とす

ると感じる。そのため、あまり知力を要するような作業を避ける傾向がある。この

結果、老人は自身の能力を失ってしまい、その結果としてより無力感を感じるよう

になる。 

このように、他者の助けを避けるような傾向は、通常のバーチャルエージェント

やコミュニケーションロボットを用いた学習補助が、なぜ上手くいかないかを示し

ている（図 1B）。いくつかの研究は、老人のための介助者としてのロボットの使用

を行っている[14-16]。これらのロボットが直接人間とインタラクションを行う場合、

これらのロボットの社会的存在感がインタラクション自体の動機を加速させること

 
図 2 擬人化手法を用いた情報提示 

 

図 1 マニュアルを用いた情報提示（左）と、 

情報提示補佐のためのエージェントを用いた情報提示（右） 
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ができる。しかしながら、いざこれらのロボットが他の物体の説明を行おうとする

と、これらのロボットは、ユーザの機能習得を手助けする第三者となる。このよう

な外的な情報提供者は、学習をしばしば邪魔する。特に、老人の機能習得にとって

は、重要な障害になりえる。我々の以前の研究より、ヒューマノイドロボットを用

いた説明手法は、機能習得からユーザの興味をそらしてしまうことが示唆されてい

る[7]。 

ここには難しいジレンマが存在する。もし、エンジニアがロボットをより魅力的

に作れば、そのロボットの魅力そのものが機能習得からの興味を削いでしまう、と

いう問題である。このジレンマは、店頭や公共空間での機能説明など、予めロボッ

トとの関係を作れない場合にもっとも大きくなる。神田らはショッピングモールで

ロボットを使った案内実験によって、事前にロボットとの充分な関係が作れない状

況では、情報提示が上手く行われない例を示している[17]。 

2.3 解決策 

我々は擬人化手法を用いることで、上記の２つの問題点を解決出来ると考えてい

る。擬人化手法では、従来のような単独のロボットやバーチャルエージェントを機

能説明に使用するのではなく、人間のような目や手などのデバイスを機器自体に取

り付け、機器自体が自分自身の機能説明を行う。図 2 にこの手法を用いた情報提示

手法を示す。擬人化手法はコミュニケーションロボットやバーチャルエージェント

を用いた情報提示と同じように、インタラクティブな情報提示を提供するが、既存

手法と異なり、物体とユーザの間に、説明を行う第三者となる存在が介在しない。

また、対象自体が自分自身の機能について説明するため、ユーザとの関係性を新し

く作る必要がない。これにより、老人に対し、自分の機能習得が誰か第三者によっ

て補佐されている、という感覚を減らすことができる。これにより、老人が学習中

に学習動機を減らしてしまう、というリスクを減らすことができる。 

3. 使用した擬人化表現手法 

擬人化手法では、ロボットの目や手を使ったジェスチャ・表情表現を通してユーザ

に対し対象の機能を説明する。本研究では３種類のジェスチャを用いた。これらのジ

ェスチャは、一般的なマニュアルの表現に比べ、より理解を深める手がかりとなると

考えられる。 

3.1 ポインティング 

ポインティングジェスチャは、人間間のコミュニケーションで普遍的な方法の一つ

である[8]。また、ヒューマンロボットインタラクションでも良く使用される方法であ

る[19]。これらのジェスチャは機器の各機能の場所を特定するのに有用である。 

今回我々は、一般的な場所ポインティング手法に加え、領域を指定するポインティ

ング手法を使用した。もしロボットが機器上のある一点を指し示したい場合、図 3A

のように、目と手が特定の一点を指して静止すればよい。これに対し、もしある特定

の領域を指し示したい場合、本研究では、目は重心にあたる点を注視し、手はその領

域方向に向けて振る動作を行う。図 3B は電源コードの場所を指し示した例である。

このように領域全体を指定することで、より正確な位置をユーザに伝えることが可能

となる。 

3.2 アクションの示唆 

ジェスチャは対象の場所を指し示すだけではなく、対象に対する操作法を指定する

ことも可能となる。ポインティング動作を行った後、ユーザは対象となる位置を中止

することが予想される。ポインティング動作ののち、目が対象を引き続き指し示しな

がら、ロボットアームが対象に対するアクションをジェスチャで示すことにより、ユ

ーザにその動作を真似させることを示唆出来る。図 4 にいくつかのアクション示唆の

やり方を示す。ユーザが対象となる電源スイッチの位置を中止した後、ロボットアー

ムは垂直運動を行う。この垂直動作は電源スイッチのスライドを模倣している。これ

により、ユーザに対しどのように電源スイッチを入れるか示唆することが可能となる。 

3.3 感情表現 

機器に対し擬人化表現のためのデバイスを取り付けると、機器が自分自身の感情を

持つかのような表現が可能となる。このような感情表現は、ユーザに対し、機器が持

 
図 3 ポインティング・ジェスチャ 
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つ複数の状態遷移をより直感的なメタファで理解させる。また、これらの表情は、ユ

ーザが学習を継続させるための動機を与えることも可能である。 

例えば、もし機器が幸せな感情を表している時には、ユーザは機能習得自体がうま

く行っている、という情報を受け取ることが可能である（図 5）。このようなフィード

バックは、ユーザに対する学習動機をも継続させることが可能である。 

また、もし機器が悲しみの表情を提示した場合、機器が現在望ましくない状態にあ

ることを示す。このような情報提示は、機器に対する同情を示唆することも可能とな

る。これらの感情表現は抽象化されており、非常に単純である。しかしながら、感情

表現に対するいくつかの研究より、抽象化された表現であっても、ユーザに感情を想

起させるに足る、という研究結果があり、本研究における感情表出として、充分であ

ると考えられる[12][13]。また、このような情動表出は、感じの良さやインタラクショ

ンへの動機の向上をもたらす、という研究結果も示唆されている[11][21]。 

4. 設計と実装 

4.1 ハードウェア 

物体に対するマニピュレーションを行う通常のロボットと異なり、我々の作った擬

人化デバイスは、他のデバイスを実際に操作する必要が無い。これらのデバイスは表

現のためだけにつけられており、簡単に取りつけ、取り外しができる必要がある。ま

た、取り付けられた物体自体の操作を阻害してはならない。これらの要求を満たすた

め、ロボットデバイスはより単純で、軽量なデバイスとして作成する必要がある。我々

はこのため、人間の部品を模した、マジックテープで取り付け可能な小さなロボット

デバイスを開発した。これらのデバイスはマジックテープで貼り付き、取り付けた対

象を阻害せず、ユーザが正確に理解出来るほどのジェスチャ動作、ポインティング動

作を行う（図 6）。 

目のデバイスは OLED パネルによって作られており、虹彩やまぶたを液晶上に表示

することができる。これらのデバイスは、取り付けられた場所を検知し、取り付けら

れた機器がまるで目を持っているかのように表示を行うことができる。 

手のデバイスは４つのサーボモータから成り立っている。全てのサーボモータは

i-Sobot のモータを流用している[10]。手デバイスはこれらのモータを使い、逆運動学

のアルゴリズムを利用することで、特定の座標を指し示すことが可能となる。これら

のデバイスは布に囲まれており、機械的な印象を与えないように作られている。 

目・手、両方のデバイスは内部にリチウムイオンバッテリを持っており、給電無し

に５時間以上の動作が可能である。全てのデバイスは Bluetooth を通じて PC よりコン

トロールされている。 

 

図 5 感情表現 

 

図 4 電源を入れる動作 
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4.2 ソフトウェア 

我々の作ったデバイスは、機器のどの場所に取り付けられるかが事前に決まってい

ない。従って、ロボットの身体の場所を初めに決定するための Body Image Creator モ

ジュールを組み込んだ。我々はまず初めに、ARToolKit のタグを用いて身体イメージ

の場所を決定する[18]。図 7 に決定された身体イメージ例を示す。 

次に、既存の機器のマニュアルをシステムに入力し、これを対話形式のトレーニン

グシナリオへ変換する必要がある。既存のマニュアルは音声合成によってそのテキス

トを発話形式に変換する。 また、マニュアル上の強調点に対して感情表現を付け加え

る。 

これらの作業手順を経て、擬人化ロボットは対象をコミュニケーションロボットと

化すことが出来る。 

5. 評価手法 

本手法が老人の学習動機に対してどのような影響を調べるため、我々は掃除機の機能

を老人に対して伝えるタスクを、従来型のマニュアル手法及び擬人化された家電から

の説明手法。そして、タスクの実行前と実行後で、被験者の感情値がどのように変化

するか調べた。 

5.1 従来型マニュアルと対話タスクの作成 

対象となる家電として、Hoover 社の多機能掃除機 Windtunnel を使用した[9]。この

掃除機は５個のスイッチ、３つのライト、２つの扉、６つの付け替えブラシがある。

この掃除機はユーザにとって手助けなしには全ての機能を理解できないほど複雑な機

器に当たると考えた。 

実験用の従来型マニュアルを作成するため、まずオリジナルのマニュアルを７つの

 

図 6 目パーツ(59mm x 41mm x 21mm, 30g)、手パーツ(185mm x 41mm x 30mm, 125g) 

（中央にあるのが２５セント硬貨） 

 

 

図7 ARToolKitによる身体イメージ作成例 

表１ 

説明された機能 

セクション番号 セクション名 機能 

1 (1) Power Power on switch and cord  

2 (2) Positioning Upright / Tilted 

3-1 (3) Adjustment Floor surface 

3-2 (4) Adjustment Carpet height 

4-1 (5) Cleaning Status Dirt Finder 

4-2 (6) Cleaning Status Dirt Finder sensitivity 

5 (7) Self-propel Self propel switch 

6-1 (8) Additional 

tools 

Locations of additional tools 

6-2 (9) Additional 

tools 

Caution to make additional tools  

7-1 (10) Maintenance Center lamp and a filter bag 

7-2 (11) Maintenance Roller protect filter 

7-3 (12) Maintenance Air cleaning filter 
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章に分け、説明項目を表１の１２個に絞った。実験群では、この絞り込んだマニュア

ルテキストからロボットのコミュニケーションシナリオを作成した。コミュニケーシ

ョンシナリオの音声については、初めに音声合成で行ったものの、被験者の聞き取り

やすさを重視し、人間による吹込みを行った。また、説明する場所を表す文章や図に

関しては、文章に加え、３章で説明した３種類のジェスチャをコミュニケーションシ

ナリオに付け加え、説明を行った。一方で対象群の場合には、マニュアル上の図を簡

易化し、圧縮された文章とあわせて簡易マニュアルを作成した。どちらの状況でも、

ユーザが受け取ることの出来る文章や位置情報は同じになると考えられる。 例えば、

電源ボタンの場所は、実験群の場合は電源ボタンを示す発話と、電源ボタンの場所を

示す目・手の動作及び、電源ボタンの動かし方を示す手のジェスチャによって表され

る。一方、対照群の場合には、電源ボタンを示す文章と、電源ボタンの場所を表す図

によって示される。また、実験群におけるコミュニケーションシナリオの場合は、感

情表現を用いた協調も行う。例えば、「掃除機は操作するのが難しい」という文章があ

った場合、擬人化手法では悲しい表情を付け加えることで、ユーザの同情を図る。 

5.2 被験者 

３０人のアメリカ人の被験者を実験に使用した。年齢は 60 歳から 80 歳までであっ

た。被験者は全員家電製品を操作することが出来、神経学上、認知上の障害を持って

いなかった。我々は被験者を実験群、対照群の１５人ずつに分けた。実験群では６人

の男性と９人の女性が参加した。対照群には６人の男性と９人の女性が参加した。 

5.3 実験環境 

部屋の一部を 1.6m 四方の空間に区切り、実験を行った。被験者は回転椅子に座り、

移動したい場合には座ったまま、もしくは立ち上がって、自由に部屋の中を移動する

ことが出来た。 

5.4 被験者への指示 

被験者は実験に対する同意書を書いた後、実験助手に従って実験室に入る。被験者

が椅子に座った後、実験助手は以下の指示を行った。 

『トレーニング中に動きたければ、自由に動いて構いません。このトレーニング手

法は家電製品の使いかたをより簡単に学ぶためのものです。このシステムは全ての人

のために設計されたということを念頭において実験に参加してください。トレーニン

グ後に質問を行います。まず、あなたが新しい掃除機を買い物に来たことを想定して

ください。』 

以上の指示の後、実験群の被験者は７つのセクション及び２つの制御コマンド

（”next”,"repeat"）の、９つのコマンドを使って擬人化された掃除機とのインタラクシ

ョンを行い、掃除機の機能を習得する。表 2 に７つのセクションを示す。被験者はこ

れらのセクションの各部分を、next、repeat などの単語を使って会話形式で機能を学ぶ。

セクションはどこから初めても良い。質問に対する回答は、Wizard of Oz method と呼

ばれる手法、隠れた実験者が認識し返答する手法で行う。 各セクションの説明が終了

した後は、システムは３秒間次の被験者の発話を待つ。被験者の発話がない場合は、

next、もしくは repeat を要求する発話を行う。全ての発話とジェスチャは決められた

スクリプト通りに行われる。トレーニングの時間は 30 分で、それ以上続いたトレーニ

ングは打ち切られる。 

一方、対照群の被験者は簡易マニュアルを受け取り、マニュアルに従って機能を習

得する。マニュアルの文章は実験群の音声と同じであり、実験群がジェスチャを使っ

て場所を指定するところでは、対照群は簡易な図を使って対象場所を示す。これらの

図は掃除機のマニュアルを簡素化したものである[9]。 どちらの実験条件でも、被験

者は好きなときにトレーニングを終了することが可能である。 

実験が終了した後、被験者はクリーニング動作とダストバッグの入れ替え動作の両

方を実際に実行することを要求される。そののち、被験者はアンケートに応え、謝礼

として$25 のギフトカードを受け取る。 

5.5 評価手法 

被験者が実験中に学習に対する動機を得ているか調べるため、我々は被験者の感情

状態を評価軸として使用した。被験者は現在の状態を 4 段階、20 項目の Liker scale の

形容詞で答える。形容詞対は正(positive)状態を表すもの 10 点、負(negative)状態を表す

もの 10 点である。我々はこれらの数値を、正状態のものはそのまま、負状態の値は反

転させて合計し、ユーザの感情状態とした。そして、実験後に同じ形容詞対をユーザ

表２ 

測定した感情表現の形容詞 

ポジティブ ネガティブ 

I feel calm I am tense 

I feel secure I feel strained 

I feel at ease I feel upset 

I feel satisfied I am presently worrying  

over possible misfortunes 

I feel comfortable I feel frightened 

I feel self-confident I feel nervous 

I am relaxed  I am jittery 

I feel content I feel indecisive 

I feel steady I am worried 

I fee pleasant I feel confused 
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に対し問いかけ、感情状態の値の変化を見た。この感情状態の変化が正の場合、ユー

ザはより学習動機を得たと見なす。 

6. 結果 

実験群では感情状態の値の変化は+2.53 となった。これに対し、対照群では感情状

態の値の変化は-0.53 となった。これに対し t 検定を行ったところ、p=.037<.05 となり、

二群の値に有意差が示された。両群の値を図 8 に示す。グラフの各要素の縦線がエラ

ーバーを示す。 

また、学習した機能数自体についても調べた。実験群では平均して 10.4 の機能を学

習し、対照群では 9.9 の機能を学習していたが、t 検定の結果は p-.58>.05 となり、有

意差は見られなかった。 

7. 考察 

7.1 学習動機と記憶された機能の関連性 

感情状態の値の変化より、擬人化された掃除機による説明は、マニュアルを用いた従

来手法に比べ、より被験者を引きつけたのではないか、ということが示唆される。一

方で、覚えた機能数自体には、あまり変化が見られなかった。この原因として、本研

究ではあくまで被験者実験の形をとっており、被験者が実験の報酬を受け取ることが

明確であったため、両軍とも被験者が機能習得に対する集中を、普段以上に行ってい

たという可能性が挙げられる。機能習得に対し実際の環境以上に集中したため、トレ

ーニング中の楽しさ自体が、直接機能の記憶率を押し上げず、両群で変化が見られな

かったのではないか、と考えられる。実験環境ではなく、実際の環境下での機能習得

では、動機の向上が機能習得に対する集中を押し上げるのではないか、と考えられる。

我々の以前の研究では、被験者が報酬を得ない場合に、機能記憶率に差があることが

示されている[7]. 

7.2 トレーニング手法の難しさ 

また、被験者の個人差と、制約の尐ない実験環境が、各被験者間の記憶率の差を発生

させてしまったため、被験者間での差が大きくなりすぎ、帰納記憶率に有意差が出な

かった可能性も考えられる。特に、米国で行った実験として、被験者は支持されてい

ない範囲であれば、より自由に行動することが確認出来た。実際に米国で実験を行う

際には、日本で想定する実験条件に比べ、より精密な被験者への制約が必要になると

考えられる。 

7.3 文化差の比較 

本研究を進めるに当たって最も憂慮されたのは、米国における文化的な差異である。

従来、ロボットを用いた情報提示は、主に日本でしか受け入れられない、という俗説

が知られている。しかしながら、近年のカルチュラル・スタディーズの研究結果によ

り、擬人化されたロボットが西欧文化においても変わらず受け入れられる、という調

査がある[]。本研究者はこの研究結果を元に、実験を行った。 

 実験結果により、米国の老人は、尐なくとも日本の被験者と同じく本手法を受け入

れた、ということが考えられる。本研究者が事前に心配したほどの差異は見られなか

った。ただし、一部の表現において、差異が見られた。 

 

(1) ジェスチャの違い 

もっとも違いが見られたのは、呼び込みの際の手招きジェスチャである。日本では

手を上に向け、内側へと振ることで呼び込みを表す。しかしながら、西欧文化圏では

このような動作は追い出しを表す。従って、文化によってジェスチャの種類を変換す

るフレームワークが必要になると考えられる[25]。 

(2) 表情表現の違い 

日本での戯画表現には、戦後から発達した漫画の影響が見られる。そのため、予め

用意しておいた擬人化表現のうち、一部の表現は理解されないことがわかった。例え

ば、半円形の描写は日本では笑いを表すが、米国では眼を閉じているものとして扱わ

れた。これらの表現は訂正が必要であると考えられる。 

しかしながら、近年、日本の漫画が世界の様々な場所で出版されており、また、日

本の携帯電話に使われていた文字コードが、UTF コードとして統合されつつある[24]。

 

図8 実験群における感情点の変化量 (anthropomorphized learning)と 

対照群における感情点の変化量 (manual method) 
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従って、将来的にはこれらの戯画化表現が、そのまま世界で一般的に受け入れられる

ことも考えられる。 

 

(3) 主語の違い 

西洋語では文中の主語を明示的に示す。そのため、発言の発話者が誰であるかが常

に問題とされる。本研究の場合、実験条件を揃えるため、マニュアル条件と対話条件

で同じ文章を使用しており、文章上で主語を明示的に表すのは望ましくない。そのた

め、本研究者が日本で行っていた表現のいくつかを、現地の研究者とディスカッショ

ンを行いつつ変更し、なるべく主語を表さない形での表現を試みた。 

8. 結論 

本研究では擬人化を用いた老人への機器の機能説明手法を提案した。本研究結果よ

り、機器の機能学習中の老人の学習動機が向上することが示唆された。 
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