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Abstract 

Autistic children are hard to communicate with other 

individuals. For training their communicative skill, a 

therapy using a communication robot is thought to be 

efficient, because the robot can behave as if it is an 

intentional individual in addition that its behavior can 

be controlled with high predictability. In this study, we 

investigate whether an autistic child treat a robot as an 

intentional individual or a novel non-intentional object 

from behavioral and physiological measurements.  
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1. はじめに 

自閉症児は他者に積極的な興味を示さない傾

向がある．このような自閉症児の特性は，発達

期における他者との交流の機会を減らし，本来

自閉症児が獲得するポテンシャルを有している

様々な社会的なアフォーダンスの獲得を阻害し

ている可能性がある． 

近年，自閉症児の他者に対する「無関心」の

原因が，他者そのものにあるのではなく，他者

に内包される“予測しづらさ”にあるのではな

いかと考えられている．（高橋・宮崎 2011）．

自閉症の特性として，予測違反に対して過剰な

までの嫌悪を示すことが知られている．従って，

心という観測不能な内部状態を内包し，それが

時間軸に沿って動的に変化する他者は，自閉症

児にとって“予測できない関わり合いたくない

モノ”という位置づけに陥っている可能性があ

る． 

近年，予測違反の量を自閉症児の許容レベル

に抑えつつ，自閉症児のコミュニケーショント

レーニングを行う一つの方法として，ロボット

を用いたセラピーが注目されている（Kozima 

et al. 2009）．見た目や動きをプログラムによっ

て厳密に統制可能なロボット相手であれば，予

測違反の量を抑えた仮想的なコミュニケーショ

ンを自閉症児にとらせることが可能である．そ

してロボットの見た目や動きを，自閉症児の発

達の段階に応じて少しずつ実際の人間に近づけ

ていくことで，彼らのコミュニケーションスキ

ルを高めていけるのではないかと期待される．

このようなロボットを用いたコミュニケーショ

ントレーニングを行う際に，自閉症児がロボッ

トを“珍しい物体”と認識していたら効果がな

く，“擬人的な存在”として認識する必要があろ

う．しかし自閉症児がロボットをどのような対

象として認識しているのかを定量的に示す明確

な指標は未だ存在していない． 

 本研究は，自閉症児がロボットをヒトと認識

しているのか，モノと認識しているのかを，モ

ーションキャプチャで計測した子どもとロボッ

ト間の空間的距離，ビデオのコーディング分析，

第三者による感性評価，そして心拍変動という

複数の指標から定量的に推定することを試みる．

具体的には，自閉症児のロボットに対する“心

理的距離感”に注目する．我々人間には，他者

との心地良い空間的距離というものがあり，他

者との親密さに応じて心地良いと感じる距離が

狭くなることが知られている．このような相手

に対して心地良いと感じる距離を心理的距離感

という言葉で定義する．それを意図的な存在で
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あると認識することで，例えロボット相手であ

っても我々は親密さに応じた心理的距離の調節

を行うことが知られている（Walters et al. 

2006）．従って，自閉症児がロボットに対する

親しみの度合いに応じた心理的距離の調節を行

なっているかどうかを調べることで，自閉症児

がロボットを擬人的な対象として認識している

かどうかが推定できるのではないかと考えた． 

 

2. はじめに 

 

 

図 1. 定型発達児のロボットの交流における，子ども

とロボットの距離の変化 

 

 

図 2. 自閉症児のロボットの交流における，子どもと

ロボットの距離の変化 

 

図 1 は，定型発達児(女児 7 歳)とロボット

（PaPeRo，NEC社製 実験者による遠隔操作）

の自由な交流における子どもとロボット間の距

離の時間変化のグラフである．このグラフから，

この子どもが少しずつロボットに対する空間的

距離を縮めていることがみてとれる．また緊張

をしていた交流前半に比較して，交流後半には

この子供はロボットに対してより親密な交流

（触れる，キスするなど）をとっていることが

みてとれる．このように段階的にロボットに対

する距離を縮めていくことは，この子どもがロ

ボットを擬人的な存在として認識していること

を示唆する． 

図２は，自閉症的振る舞いを示す広汎性発達

障害児（男児 4歳 ADHD傾向強い）とロボッ

トの自由な交流における子どもとロボット間の

距離の時間変化のグラフである．このグラフか

ら，この子どもも段階的にロボットとの距離を

縮めている傾向があることがみてとれる．また

この子供はロボットの言動に，「ありがとうござ

います」などの御礼を頻繁に繰り返したり，ロ

ボットのダンスに合わせて，自らも身体を動か

したりと，ロボットを擬人的に扱うような振る

舞いをみせた．この子どもの母親によると，子

どもの様子は，初対面の人間と会った時の反応

と類似しているとのことであった．これらの点

から，この子どもはロボットを擬人的に扱って

いたのではないかと示唆された．さらに一度，

子どもがロボットのダンスの誘いを断った後，

ロボットにすねるような振る舞いをとらせた際，

「踊ります」と発言し，フォローをするような

気遣いをみせていた．これは，ロボットに対し

て，子どもが関係を修復しようという動機付け

をもっていることを示唆する． 

本発表では，上記の子どもの他にも複数人の

自閉症児のロボットとの交流を上記に示したモ

ーションキャプチャのデータ，さらにビデオコ

ーディングや感性評価，心拍変動から分析する

ことで，個々のケースにおいて，自閉症児のロ

ボットに対する認識がヒトかモノかの議論を行

いたいと考えている． 
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