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研究成果の概要（和文）：本研究は、人間の言語的・身体的相互行為とそれを支援する身体化されたテクノロジーのデ
ザインに関心を持つ社会学者とロボット工学者の共同研究である。本研究では多文化に対応する身体化されたテクノロ
ジーを開発するために、海外のミュージアム等で研究を行い、そこでの人間同士の言語的・身体的行為をヴィデオエス
ノグラフィーの手法で分析した。また、日本語話者と英語話者に対する比較ロボット実験と、日本とハワイを結ぶ遠隔
ロボット実験を行った。

研究成果の概要（英文）：

Our research project was conducted collaboratively by sociologists and robot engineers. We have 
investigated how humans interact with each other through verbal and non-verbal actions. Based on these 
findings, we have designed embodied technologies in a robot that facilitate human interaction. In order 
to develop such technologies in cross-cultural settings, we conducted video ethnographies of interactions 
among visitors at various museums in different countries. We then analyzed these video recorded data by 
applying ethnomethodology and conversation analysis. The project team has also conducted several 
experiments with robots in cross-cultural settings. We have done comparative analysis between Japanese 
speaker groups and English speaker groups. During the research period, we also conducted another 
experiment using a mobile avatar robot, TEROOS. We conducted experiments in order to establish remote 
collaborative communication between people in Hawaii and in Japan.

研究分野： 社会学

キーワード： エスノメソドロジー　会話分析　相互行為　多文化エスノグラフィー　ヒューマンロボットインタラク
ション

  ３版



様 式 Ｃ－１９、Ｆ－１９、Ｚ－１９（共通） 

１． 研究開始当初の背景 
 研究代表者らは、エスノメソドロジー・会
話分析・相互行為分析の手法を用いて人間同
士の言語的・身体的相互行為を分析し、その
結果に基づいてミュージアムにおける解説
やケア施設におけるケアといった人々の対
人活動を支援する身体化されたシステムの
開発を行ってきた。こうしたエスノグラフィ
ーに基づくシステム開発は世界的に盛んに
なっているが、申請者らのグループの研究は
他の同様の研究とは異なる次のような特色
を持っていた。 

(1)人々が現実に活動を行う実際の現場（ミ
ュージアム、ケア施設）から研究を行う。 

(2)その現場における人々の言葉と身体的
行為が連携した相互行為を分析する。 

(3)とくにミュージアムやケア施設のよう
な多人数が共在する場での言葉と身体的行
為が連携した戦略や慣習を明らかにする。 

(4)言葉と身体的行為の連携や多人数場面
での慣習的な行為の分析に基づき、人々の相
互行為を支援する身体化されたテクノロジ
ーを開発する。 
 ミュージアムの研究では、多人数の観客を
惹きつけるためにミュージアムガイドが行
う鑑賞物に対する質問を分析し、その際の言
葉と身体的行為の連携（とくに観客や鑑賞物
への視線の向け方）や、鑑賞物に対するガイ
ドの問題（パズル）の出し方や観客のパズル
解きへの参加のしかたを分析した。またその
分析に基づき、観客に適切な質問やパズルを
出すことで観客を惹きつけるミュージアム
ガイドロボットを開発した。ケア施設の研究
では、日常的な車いす使用の研究に基づき、
同伴者とともに動き、車いす使用者が同伴者
と会話や相互行為を行うことができ、周りの
人にも自立的に活動しているように見える
車いすロボットを開発した。また多人数が共
在する場面で、どうやって特定のケアワーカ
ーと特定の高齢者が相互行為を始めること
ができるのかという研究や、ある活動の終了
を参加者がどうやって予期できるのかとい
う研究から多人数が互いに許容可能なしか
たで対応できる身体化された情報システム
の開発を行ってきた。こうした研究は国内外
で高く評価され、国際学会（CHI）で日本の
論文として初めて Honorable Mention of 
Best Paper 賞を受賞し、国内でも情報科学最
大の学会である情報処理学会で論文賞を受
賞するなどした。 
 だが、こうした研究を行っていくうちに、
人間の言語的・身体的相互行為の多文化的な
研究や、開発した身体テクノロジーの多文化
的な受容の研究の必要性を申請者らは感じ
てきた。その理由は以下の４点である。 

(1)言語と身体的行為の連携が言語構造の
違いによって微妙に異なる可能性がある。と
くに日本語と英語をはじめとするヨーロッ
パ言語においては、ある人の発話がどこで終
わるか（順番の移行の場）に関する予期可能

性が、その発話のどの時点でわかるかが異な
っている。それがまた、言葉と身体的行為の
連携に影響を与えている可能性がある。 

(2)多人数を扱うための相互行為上の慣習
が文化的な状況と関連している可能性があ
る。ある文化的な状況において適切な言語
的・身体的行為が他の文化的な状況において
は不適切な行為（例えば無礼な行為）になっ
てしまう可能性がある。 

(3)各施設のもつ、文化的社会的背景が異な
る可能性がある。とくに、さまざまな文化的
社会的な背景を持った人々が共在する多文
化状況にある施設（ミュージアムや高齢者施
設）では多文化状況への対応という問題を考
慮に入れる必要がある。 

(4)身体化されたテクノロジー（ロボット）
の受容においては、宗教を背景にした文化的
受容の問題があると言われている。だが、ロ
ボットシステムがヨーロッパや北米で受け
入れられるかどうかという問題は、実際の現
場で実証実験をしてみなければわからない。   
こうした問題から我々は西欧と北米での

多文化的なエスノグラフィーを行い、多文化
対応可能な身体化されたテクノロジー（ロボ
ット）の開発を行い、そのテクノロジーの多
文化的受容を検討する今回の研究を構想し
た。 
 
２． 研究の目的 
 この研究は、人間の言語的・身体的相互行
為とそれを支援する身体化されたテクノロ
ジーのデザインに関心を持つ社会学者とロ
ボット工学者の共同研究である。この研究で
は、多文化に対応する身体化されたテクノロ
ジーを開発するために、ヨーロッパと北米地
域の高齢者施設やミュージアムで研究を行
い、そこでの人間同士の言語的・身体的行為
をエスノメソドロジー・会話分析の手法で分
析する。また、言語的・身体的相互行為の文
化普遍的な側面と文化依存的な側面を明ら
かにする。 
さらに、こうした多文化的エスノグラフィ

ーに基づき、多文化に対応可能な身体化され
たテクノロジー（ロボットシステム）を開発
し、そのロボットシステムを用いてミュージ
アムで実証実験を行い、多文化状況における
システムの有効性を検証する。また、英語話
者と日本語話者に対してロボットを用いた
比較実験を行う。さらに海外と日本を結ぶ遠
隔コミュニケーション支援ロボットの実験
を行い、高齢者の支援や国際交流の支援を試
みる。 
 
３． 研究の方法 
 この研究では、(1)高齢者施設やミュージア
ムの多文化的エスノグラフィー、(2)英語話者
との日本語話者の比較ロボット実験、(3)遠隔
コミュニケーション支援ロボットを用いた
実験を行った。 

(1)スイスのジュネーブおよびカナダのバ



ンクーバーで高齢者施設の訪問調査を行っ
た。アメリカのロサンジェルスの全米日系博
物館、マンザナー戦争移住センター、ハワイ
のハワイ日本文化センター、ハワイ沖縄セン
ター、カナダのバンクーバーの日系文化セン
ター・博物館、カナダのスティーブストン仏
教会、日本語および英語のガイド場面の撮影
および録音をした。 

(2)イギリスのマンチェスター博物館およ
びシンクタンクバーミンガム科学博物館で、
次の 3 つのロボット実験を行った。①ロボッ
ト車椅子を用いた鑑賞支援実験、②ガイドロ
ボットを用いたクイズ実験、③遠隔操作型の
肩掲載ロボット（Teroos）を用いた鑑賞支援
実験。 
また、イギリスで行ったロボット実験との

比較のために、関西大学、埼玉大学で日本語
話者と英語話者を用いた日英比較実験を行
った。行ったのは、ガイドロボットを用いた
クイズ実験と、ATR の開発したテレノイドを
用いたコミュニケ―ション実験である。 

(3)ハワイと日本の間を遠隔操作型の肩掲
載ロボット（（Teroos）を用いた高齢者支援
実験と国際交流支援実験を行った。行ったの
は、ハワイの日系人の福島への里帰り実験、
震災後ハワイにホームステイしていた福島
の子供たちのハワイのホームステイ先の遠
隔訪問実験、ハワイの高校と福島の高校を結
んだ国際交流実験である。 
 
４． 研究成果 
 研究成果については、ロボット系、情報系
の国際会議や査読付きの学会誌、エスノメソ
ドロジー・会話分析系の国際会議、言語系お
よび相互行為分析系の査読付き国際ジャー
ナル、で発表した。また 2015 年秋に刊行予
定の図書で発表する予定である。またエスノ
メソドロジーの国際会議の後でワークショ
ップを開催し、研究内容の発表と国内外の研
究者と意見交換を行った。研究ごとに、詳細
を述べる。 
 (1)多文化エスノグラフィーの研究 
 日本語と英語でのガイドについて、分析を
行った。どちらのガイドについても、歴史と
ともに自己や身内の物語を語るという仕方
で、ガイドを行っていた。また写真や展示物
について、身体を用いて参照しながらガイド
を行っていた。 
 英語でのガイドの語りについては、
Narrative Inquiry という言語系の国際ジャ
ーナルに発表した。また英語と日本語で語ら
れる日系人や日本人の物語については 2015
年の秋に世織書房から『日本人と日系人の物
語―会話分析・ナラティブ・語られる歴史』
という題名で出版する予定で、現在出版準備
中である。 
 (2)日英比較ロボット実験 
 イギリスのマンチェスター博物館および
シンクタンクバーミンガム科学博物館でロ
ボット実験を行った。また、関西大学と埼玉

大学で、日本語と英語の話者に対する比較実
験を行った。 
 日本語話者と英語話者に対してロボット
がクイズを行う比較実験（図１）によって、
言語と身体行動の連携が同一の場合、日本語
話者でも英語話者でもロボットに対して同
一の反応を示すことが分かった。しかし、文
法の違いによって、言語と身体行動の連携に
相違が生まれた場合、日本語話者と英語話者
では違った反応が生まれた。これらの研究に
よって、文法そのものによりも、言語と身体
行動の連携的関係が、人間の行動の普遍性や
多様性を生み出す可能性があることを、ロボ
ット実験によって示すことができた。こうし
た研究は、ロボット系の国際会議、エスノメ
ソドロジー・会話分析の国際会議で発表する
とともに、Interaction Studies という言語
系・相互行為分析系の査読付き国際ジャーナ
ルに発表した。 
 

 
(3)遠隔操作ロボット実験 
遠隔操作型の肩掲載ロボットを用いたハ

ワイから福島への里帰り実験を行った。この
実験では、ロボットを肩に掲載したまま、自
動車および徒歩で移動し、その映像をハワイ
で実況中継し、ハワイ側からロボットの操作
を行った。この研究において、家族や友人と
とともに移動することで、その場所の記憶が
再構成される可能性があることが分かった。

  

 

 

図 １.  クイズロボットの実験設定 



この研究は、情報系の学会、エスノメソドロ
ジーと会話分析の国際会議、テレビ会議の国
際会議、埼玉大学の紀要で発表した。 
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