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研究成果の概要（和文）：自閉症児の快感情を定量的に測定する研究を動物介在活動およびロボット介在活動を題材と
して実施し、自閉症児の笑顔量とpositive な社会的行動量の間の関連性を明らかにした。さらに自閉症児の感情や行
動および意思に即興的に即応可能な小型人型ロボットシステムを開発し、自閉症児の笑顔と社会的行動の関係について
より詳細な解析を進めた。そして自閉症児の笑顔生起と自閉症児が動物あるいはロボットの目を含めた顔部分を見る行
動（アイコンタクト）が同期することを定量的に確かめた。

研究成果の概要（英文）：The smiles (a behavioral expression of the pleasurable emotion) of children with 
autism spectrum disorder were quantitatively analyzed using a smile-detecting interface during an 
animal-assisted activity or a robot-assisted activity. A positive relationship between the smiles and the 
positive social behaviors of the children with autism spectrum disorder was found. For further analysis 
about the smiles of children with autism spectrum disorder, a small humanoid type robot was introduced. 
It was found that the face-to-face behaviors of the children with autism spectrum disorder toward the 
animal (dog) or a robot was found to be synchronized with the smiles of these children.

研究分野： 発達障害児者療育学

キーワード： 自閉症　笑顔　動物介在活動　ロボット介在活動　アイコンタクト　ポジテイブな社会的行動促進

  ４版



様 式 Ｃ－１９、Ｆ－１９－１、Ｚ－１９、ＣＫ－１９（共通） 

１． 研究開始当初の背景 
(1)本研究の理論的背景は舟橋らが「音楽における

共感 Musical empathy」についての論文で心理

学的情動場として提案した（Funahashi & 

Carterette, 1985）ことが出発点である。心理学的

な場理論は心理学者ｸﾙﾄ・ﾚﾋﾞﾝが1950年代に提案

した概念であるが、その後の研究で定量的な解析

はほとんど試みられていない。 

これまで舟橋は重度知的障害者の療育現場での詳

細な観察から、重度知的障害者に快情動場が形成

されることが療育効果発現のｷｰﾎﾟｲﾝﾄであること

をたびたび指摘してきた（舟橋、2008: Keino et al, 

2009）。最近、他者から褒められると報酬系中枢

である線条体の脳活性が増加することが fMRI 脳

画像で確かめられた（Izuma et al, 2008）が、快

情動場の定量的な測定は、未だ誰も成功していな

い。 

(2)鈴木らの装着型表情推定インターフェース

（Gruebler, A., Suzuki, K. 2010：鈴木健嗣、2010)

を用いると、通常、識別が困難な発達障害児の表

情筋活動の生体信号計測による表情推定が可能と

なる。小型・軽量、いつでもどこでも装着可能な

ため、施設、家庭、特別支援教育学校などあらゆ

る地域社会の場で使用でき、表情推定結果を療育

や教育に活かす可能性は無限である。 
 
２． 研究の目的 
(1) 研究Iの目的 

動物介在活動を自閉症スペクトラム障害（ASD児）

に対して実施すると、問題行動の減少やコミュニ

ケーション行動の促進が観察される。この現象に

はASD 児に快情動場が形成されることが重要であ

るという理論的な仮説を証明するため、笑顔の客

観的な測定をめざし、最近、筑波大学工学研究科

で開発された「装着型表情推定インターフェース

（笑顔認識インターフェース）」（図１）を用いて、

ASD 児の問題行動減少やコミュニケーション行動

促進と笑顔（快感情）生起との関係を定量的に検

討した。（図２） 

(2) 研究IIの目的 

平成２６年半ばから平成２７年にかけての研究で

はASD 児に生起する笑顔とポジテイブな社会的行

動の関係の解析をさらに発展させた。動物介在活

動中のASD 児の行動の詳細な検討結果から判断し

て、ASD 児のポジテイブな社会的行動の促進に重

要な役割を果たしていると考えられた笑顔生起と

笑顔の対象（動物等）への共感を測定することを

試みた。 

ただ、動物は実験セッション中に予測不可能な行

動をする場合があり、このため実験条件の統制と

いう点では動物を使用した実験によるデータの解

釈には限界があった。そこで、動物介在活動中の

ASD児の笑顔の解析だけではなく、ASD児の感情や

意思、やりたいことなどに即興的に即応できる人

型小型ロボットシステムを開発した。 

このシステムを導入したロボット介在活動中の

ASD 児の笑顔とポジテイブな社会的行動の関係の

解析、そして ASD 児の共感行動の１指標として

face to face行動を解析する実験を実施した。 
 
 
 
 
図１：表情識別（笑顔識別）インターフェース（鈴木健嗣、2010) 
 
 
 
 
図２a： 非笑顔期       図２ｂ：笑顔期 

 
 
 
 
 
図２ｃ:非笑顔期の    図２ｄ:笑顔期のEMG信号 

EMG信号 
図２装着可能デバイスと非笑顔期・笑顔期のイメージ
および非笑顔期・笑顔期それぞれに対応するEMG信号 
 
３．研究の方法 
(1) 研究Iの方法 

平成２５年度および２６年度中は、「装着型表

情推定インターフェース」を使用して、自閉症ス

ペクトラム障害児（ASD 児）９名およびノーマル

コントロールとして普通児６名に対して１ヶ月半

に１回のペースで継時的に動物介在活動を実施し

（図３）、動物介在活動中にASD 児・普通児が示

す笑顔を笑顔識別インターフェースで定量的に測

定し、同時に動物介在活動中の参加児童の行動を

フィールドカメラにより詳細に録画した。 

       
 

 

図３a: 非笑顔期の
被験児（普通児） 

図３b:  笑顔期の
被験児（普通児） 



参加児童は自由意思で実験に参加し、実験中、

装着し

く、実験が終了するまで（３０分から４０分程度）

装置を装着し続けることができた。

動物介在療法中の参加児童の行動はビデオ録画し、

笑顔等を評定者が識別した。評定者により識別さ

れてASD

別した各々の笑顔とよく一致した。

これらのデータに基づき、インタ

別された笑顔量が、動物介在活動のセッションを

重ねるにつれてどのような変化をするかを

と普通児で比較検討し、さらに、動物介在活動中

のASD

置（ダートフィッシュ行動解析装置）で解析し、

笑顔とポジテイブな社会的行動量の関係、そして

笑顔とネガテイブな社会的行動と

と普通児で比較検討した。
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ジックミラーの観察室があり（図

にいるロボットオペレーターが実験参加児のいる

サークルのそばにいるセラピストからのサインに

応じて参加児の感情、意思、意向に調和させて即

興的に人形型

の動きを変化させる方式で実験を行った（図
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心のケアをパーソン・センタードで進めるための
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器となりうると考えられるので、今後は特別支援
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