
服薬の向上

孤独感の軽減

事業化のモデル検討

声かけに対する返事を正確に捉える技術

自立生活支援のための声かけロボットシステム

情報提示アルゴリズム MMSE15 点以上を対照
2 回呈示で情報が伝わる

システムの特徴

・自立生活のための情報支援（声かけ）

・高齢者に伝わりやすい音声提示方式

　（A) 聞き取りやすい合成音声

　（B) 伝わりやすい声かけプロトコル

　（C) 認知機能に応じた適切な情報提供

◆プロジェクトマネージャー／研究リーダー
井上 剛伸（国立障害者リハビリテーションセンター研究所）

◆開発リーダー
大中 慎一（日本電気株式会社）

課題と目指したこと
　認知機能の低下により、日付やスケジュールが把握できなくなるこ
とで、生活が成り立たなくなる高齢者が多い。このプロジェクトでは、
生活の現場に密着した技術開発（フィールド・ベースド・イノベーショ
ン）に基づき、高齢者の自立（自律）した生活をより長く実現するため
に、生活に必要な情報を確実に伝えるロボットシステムに必要な機能
の明確化と要素技術の統合、および構築した実用的なシステムを使い
て、その有効性を社会実験フィールドにより検証をおこなった。さら
に、利用者個々に対応する導入サービスや供給体制を含めた、地方自
治体と連携したな高齢者支援の事業化を試みた。
開発した声かけロボットシステムとその有用性の検証
　音声認識技術、音声合成技術、頷きなどの動きやLEDの点滅等に
よる視覚を通した表現技術を搭載し、人と会話できるコミュニケー
ションロボットPaPeRo iを核として、声がけシステムを構築した。
声がけには、人の会話の構造をもとに、注意喚起、先行連鎖、情報伝
達の3段階からなる対話型情報提供アルゴリズムを採用した。
地方自治体の協力を得て、開発した声がけロボットシステムを必要と
する在宅高齢者を発掘し、約30名に対して約6ヶ月間の利用により、
その有用性の検証を行った。評価内容は高齢者のQOLを多面的にと
らえ、身体面、心理面、社会面、役割・機能面、社会的ネットワーク
について、量的、質的な指標を用いて実施した。その結果から、QOL
(SF12)、抑うつ度、孤独感、服薬達成率、発話量の向上傾向が確か
められた。
高齢者の支援の観点からの事業化モデルの検討
　この 10 年の間に、コミュニケーションロボットの技術的な環境と、
スマートスピーカをはじめとするアプリケーションの開発が急速に高
まった。GAFA をはじめてインターネット技術を応用した、様々の試
みが為されているのは好ましいことだが、かならずしも高齢者をター
ゲットとしたサービスではなく、高齢者の支援に対して受け入れるこ
とは敷居が高いと思われる。これに対して、本研究では、メーカー、
流通事業者、自治体、有料老人ホーム運営事業者、大学、研究機関が
連携して、実用化・事業化のポイントとして、「聞き取りやすい音声合
成」、「介護エキスパートの声がけを参考にした声がけ」、「提供導入手
法」、社会実験で得られた「地域モデル」により、地域で暮らす高齢者
を支える団体で活用される事業化モデルを継続して構築していく。な
お、「聞き取りやすい音声合成と声掛け」の研究成果は、株式会社コン
ロッドの「あんしんクラウドⓇfor PaPeRo i」で製品化された。

高齢社会

高齢者の生活を支援する“声がけロボットシステム”の
フィールド・ベースでの開発
ポイント
・高齢者の生活支援に必要なロボットの機能の明確化を行い、適切な要素技術を統合した。
・生活フィールドに適合するロボットシステムの構築により、その有用性の検証を行った。
・事業化および社会実験を行うことで、そのサービスの有用性・社会受容性を検証した。

高齢者の記憶と認知機能低下に対する生活支援ロボットシステムの開発
平成22（2010）年度～令和元（2019）年度
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「自立運転システム」開発領域の技術全体像
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小金井（東京農工大学周辺） 柏の葉（東京大学周辺）

厚木（神奈川工科大学周辺）

0

5

10

15

20

25

N
um

be
ro

fd
riv

er
s

このシステムをあなたの車に

導入したいと思いますか？
positive negative

Very strongly
feeling
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feeling

東京地区

概ね肯定的な評価

（146名の高齢ドライバアンケート調査）

「自立運転」による人間主体系での安全性の向上を狙う 総合 FOT の実施（参画３大学周辺コースで実施）

知能化自動車のためのリーンな地図情報

通常時と緊急時の隙間を埋める
「かもしれない運転」の実現

◆プロジェクトマネージャー／研究リーダー
井上 秀雄（神奈川工科大学）

◆開発リーダー　
遠藤 照昌（トヨタ自動車株式会社）

課題と目指したこと
高齢者が自立して元気に生活していくためには安心安全な移動手段

が欠かせず、中でも自動車は日常の足として大変重要である。そこで
本研究は高齢者の運転能力の低下をバックアップし、事故を回避する
自動運転知能を持つ自動車の研究開発とその市販化を目的とした。そ
のため産学連携の研究体制により、センサ技術、危険予知判断技術、
危険回避技術などの研究開発とともに、このシステムの実証実験によ
り効果評価や社会的受容性の検証を行った。
運転する楽しさがあり、安全安心で頭の良い車！

現在の高速道路向けの自動運転技術発展の話題は多いが、特に地方
の道路など、見えない陰からの歩行者の飛び出しや、前方の自動車の
行動予測など、リスクを予測しての対応「かもしれない運転」技術が必
要となる。そのための10万件を超える運転時のヒヤリハットデータ

（東京農工大学）を用いた物理モデルから運転におけるリスクを予測し
ている。また、熟練ドライバ並みの運転能力を持つシステムが、高齢
ドライバの運転能力低下を見て、人間・機械協調運転技術（Shared
Control）により支援量を決定している。一方、自動運転では3Dの高
精細地図が必要だが、その整備に膨大の費用がかかり、高齢者が困っ
ている地方の生活道路までの高精細地図作成は困難である。本開発で
はカーナビなどの地図情報とカメラ等を利用した廉価な環境認識技術
に注力し、交差点等の停止位置までの自己位置推定の精度向上では良
好な結果を得た。これらの技術は将来、運転支援、自動運転に必要な
技術になると予測される。本課題では、車がカメラ等で走行環境を見
てリスクを予測し、安全でスムーズな『運転知能』を開発した。これに
より『運転する楽しさがあり、安心安全で頭の良い車！』の実現を目標
としている。
実用化・事業化に向けた準備
　ステージⅢの実証実験(FOT：Field Operation Test）で本課題に
参画した3大学周辺の公道コースで140名以上の65歳以上の高齢ド
ライバによりFOTを実施し、一般的な生活道路でも高齢ドライバが
システムの支援・介入により熟練ドライバの先読み運転相当の支援が、
システム介入による違和感無く得られる事を実証した。実用化・事業
化に向けては、本課題のリスクポテンシャル技術・潜在リスク予測技
術により、人間のドライバが常に車をコントロールする前提で、自立
運転知能システムにより高齢ドライバが安全に運転出来るシステムの
開発を進めていく。

認知・判断・操作遅れをバックアップし事故を回避する
「運転知能システム」の開発
ポイント
・高齢者の運転能力の低下をサポートするセンサ技術、危険予知判断技術、危険回避技術の研究開発と実証実験を行った。
・事故を未然に防ぐ自律運転知能を持った安全運転支援システムを確立した。
・開発したシステムの市販化につなげることを目標に、公道での実証実験を実施した。

高齢者の自立を支援し安心安全社会を実現する自律運転知能システム
平成22（2010）年度～令和元（2019）年度
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高齢社会
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