
サブセッション3：
ユーザの内部状態にもとづいたロボットの支援行動の設計

神田崇行先生 ＆ Rui Chen博士

「ユーザに良い影響を与えるためのロボットのネガティブ感情の表出戦略」

中村裕一先生

「パワーアシストにおける動作予測はどこまで可能になったか」

“Enabling Robots to Appropriately Use Negative Affective Strategies for Positive Impact”
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主体的に振る舞うことでできる支援
－さりげない支援－

⚫ 支援されていることを意識させない

➢ 雰囲気作り，非言語（感情）での支援

⚫ ロボットを“使う”ことを意識させない

➢ 人と接するように（対ロボット専用プロトコルなしに）ロボット
とやりとりできる

⚫ 自力で達成した感覚（自己効力感）をできるだけ高める

➢ やりたいこと－できること＝必要な支援

⚫ 本人も何が必要か分かっていない場合の支援

➢ ロボット自身が必要な支援を考える



中村先生，神田先生との共同研究の位置づけ

◼ ユーザの明確な意図表示の前に，ロボットが支援行動を決定する

⚫ ユーザの内部状態（とその変化）の推定に基づいたユーザの振るまい支援

⚫ 神田先生：対話ロボットでの，ユーザの感情の変化の推
定と，それに基づくロボットの感情的な支援行動の決定

◼ ロボットの感情表出によるさりげない支援

◼ ユーザのためのロボットの感情表出

⚫ 中村先生：パワーアシストロボットでの，ユーザの筋計
測による動作予測とそれによる支援効果

◼ 筋計測ベースの動作予測による意図検出と，それによる
さりげない支援の検討
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