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ショッピングセンターにおける散策体験向上を目的とした大規模言語モデルを
用いた視覚障害者のためのナビゲーションシステム
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概要. 視覚障害者にとって自立して屋内施設を散策することは困難である．既存システムは視覚障害者の
興味や好みをシステムに反映できる部分が限定的で，提供される情報は少なく固定的であるため，散策体
験における楽しさを享受するうえでは不十分である．散策体験を向上するためには視覚障害者の体験中の
主体性の向上と好みに応じた周囲の店舗情報の取得の実現が必要であり，視覚障害者の要望に柔軟に対応
可能なシステムが求められる．そこで本研究では大規模言語モデルの高い自然言語処理能力が要望の理解
と柔軟な応答に役立つと仮説を立て，大規模言語モデルを用いて，ショッピングセンターにおける視覚障
害者の散策体験の向上を目的としたナビゲーションシステムを開発した．本システムには対話形式で歩行
経路を設定する機能と，視覚障害者の好みに応じて店舗案内の仕様を変更し，説明文の文章量を距離に合
わせて調整する機能を実装した．

1 はじめに
視覚障害者にとって，ショッピングセンターなどの

屋内施設を独力で散策することは難しい．そこで歩
行中に店舗などの屋内施設の情報を提供するため，こ
れまでに数多くの視覚障害者のためのナビゲーショ
ンシステムが提案されてきた．多くのシステムは，
自己位置推定手法と事前に用意された地図を利用し
て，目的地までの経路の指示と周囲の店舗を音声で
読み上げながら視覚障害者を案内する [7, 5]．これ
らのシステムは主にスマートフォンに実装されてい
るが，経路の指示と周囲の店舗情報の両者を音声で
聞くことの認知負荷の高さから，店舗の説明は「右
方向に〇〇店」のような短い文章を読み上げるシス
テムが一般的である [8]．一方で，視覚障害者を自動
で案内するナビゲーションロボットが開発されてい
る [2]．経路の音声指示に代わり，ユーザはロボッ
トの動きについて歩くだけで障害物を避けながら目
的地に到着することができるため，歩行中の認知負
荷が低減し，歩行中に長い文章を聞く余裕が生じて
いる．本研究ではナビゲーションロボットへの導入
を前提として，視覚障害者の自立的な散策体験を，
周囲の店舗を叙述的な文章で詳細に説明することに
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よって支援する手法を提案する．
視覚障害者の散策体験を向上するには 2つの要素

が重要である．第一に，散策体験の中での視覚障害
者の主体性を向上させる必要がある [4]．既存シス
テムではユーザが目的地を一覧表から選択，あるい
は，目的地を音声入力を用いてデータベースから検
索する受動的な方法が主流である [8]が，これらの
手法では指定できる語句と提供される情報が決めら
れており，ユーザは自分のペースで情報を取得でき
ない．一方でユーザは対話を通してシステムとやり
取りをすることで，より主体的な情報の取得と目的
地の選択が容易になる．そのため，柔軟な入出力が
可能である対話形式のシステムが必要だと考えられ
る．第二に，視覚障害者個々人の散策体験の楽しさ
をより一層引き出すために，歩行中に周囲の店舗な
どの情報を個人の好みに応じて詳細に提供できるよ
うにする必要がある [3]．既存システムでは読み上
げられる対象店舗及びその説明文が事前に統一の形
式で用意されていることが一般的であり，ユーザご
との好みと対象店舗の違いが考慮されていない [8]．
そのため，多岐にわたるユーザの好みを反映したう
えで，各店舗の情報を多く含んだ説明文を，柔軟かつ
即座に作成できるシステムが必要だと考えられる．
上述の 2つの要素には共通して，ユーザの入力の

文脈理解及び応答文章の柔軟性が求められるため，
我々は大規模言語モデル [9]をナビゲーションシス
テムに統合することで，視覚障害者の散策体験の向
上が可能だという仮説を立てた．第一の要素の実現
には大規模言語モデルの高い自然言語理解能力と文
章生成能力，第二の要素の実現には条件に従った文
章要約や分類などの応用的な能力 [1]が有用だと考
えられる．本研究では，散策体験を向上するために，
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大規模言語モデルを用いて，対話形式で歩行経路を
設定する機能と，ユーザの好みと店舗間の距離に基
づいて店舗案内を作成する機能を実装した．

2 実装
我々はシステムを経路の設定と店舗案内の作成の

2つの機能に分けて設計し，試作モデルとしてスマー
トフォンを用いたナビゲーションシステム [8]に実
装した．大規模言語モデルにはOpenAI社によって
提供されているGPT-4モデル [6]を用いた．

2.1 経路の設定
ユーザはシステムとの対話を通して，興味を絞り

ながら行きたい店舗を決めることで歩行経路を設定
する（図 1）．ユーザへの返答は，事前に準備した施
設内の全店舗の名称と簡単な説明などの施設情報に
基づいて，大規模言語モデルが生成する．
最初に，ユーザがシステムを起動すると，施設に不

慣れな場合にも対話を開始しやすくするために，大
規模言語モデルが施設情報に基づいて要約した施設
の概要文が流れる．続いてユーザはシステムとの対
話を通して経路を一つに確定する．例えば，システ
ムから提供された情報の中に興味を引く店舗があっ
た場合には，「〇〇店について詳しく教えて」とシ
ステムに入力することで，より詳細な情報を得るこ
とができる．あるいはユーザが特定の目的を持って
施設を訪問していた場合は，「コーヒーが飲みたい」
のような目的を入力することで，該当する店舗が複
数提示される．一方で，特定の目的を持たないユー
ザは店舗までの経路ではなく，事前に用意されたツ
アーを歩行経路として選択することも可能である．
ツアーは一つのフロアの全ての店舗の前を通過する
ように設計されており，ユーザが興味を引く店舗を
見つける機会を提供することを目的としている．
大規模言語モデルはユーザへの返答の生成と同時

に，ユーザの入力に基づいて，歩行経路が確定か未
確定か，及び確定の場合は案内を必要とする店舗ま
たはツアーを判断する．歩行経路が確定されたと判
断される入力の一例として「〇〇店に行きたい」が
挙げられる．歩行経路が確定した場合，経路設計に
移行する．ユーザが特定の店舗まで行きたい場合に
はその店舗まで，事前に用意されたツアーが選択さ
れた場合にはツアーの開始地点までの，現在地から
の最短経路を設計する．

2.2 店舗案内の作成
歩行中に通過する各店舗の説明文は，店舗案内に

関するユーザの要望と店舗間の距離に基づいて，「少
し歩くと右手に見える〇〇店は・・・」に準じた形
式の文章を大規模言語モデルが生成する (図 2)．
経路を設定後，ユーザは店舗案内に関する 2種類

の要望，読み上げる店舗の対象に関する要望と説明

図 1. 経路の設定機能の概要図．

文の内容に関する要望を出すことが可能である．対
象に関する要望があった場合には，説明文の生成前
に，大規模言語モデルが経路上の全店舗の中で要望
に合致する店舗のみを読み上げが必要な店舗として
抽出する．例えば「飲食店のみを教えて」という要
望を入力すると，雑貨店や服飾店などは読み上げが
不要と判断される．一方で，「おすすめ商品を教え
て」などの内容に関する要望があった場合には，説
明文を生成する大規模言語モデルに，生成条件とし
て入力する．大規模言語モデルは，ユーザの希望条
件をもとに，読み上げが必要な各店舗の店舗情報を
指定文字数以内に要約する．
説明文の文字数は，各店舗の読み上げの開始地点

から終了地点までの距離と歩行速度から計算した読
み上げが可能な時間と，読み上げ速度を考慮して指
定する．多くの情報をユーザに提供するため，説明
文は 1つ前の店舗を通過してから，対象店舗の目の
前に到着するまでの間，流れ続けるように設計した．

図 2. 店舗案内の作成機能の概要図．

3 まとめ
本研究では，視覚障害者のショッピングセンター

における散策体験を向上するためのナビゲーション
システムを開発した．今後は実際のショッピングセ
ンターで本システムを用いて視覚障害者を対象に実
験を行い，各機能の有用性を検証したい．
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未来ビジョン
視覚情報から受動的に周囲の情報を取得で
きるため，晴眼者にとってウィンドウショッピ
ングのような特定の目的を持たない施設の散
策は，ごく一般的である．一方で視覚障害者は
現地で得られる情報が少ないため，外出先で新
たな目的地を見つけたり，現在地から新たな目
的地を訪問したりすることは難しい．そのた
め，視覚障害者は事前に目的地や経路を調べた
うえで訪問し，目的を達成した後はどこにも寄
らずに帰宅することが多い．
近年盛んに研究されている視覚障害者用の
ナビゲーションロボットに本システムを組み
込むことで，視覚障害者は現地で取得できる情
報量が増え，歩行中の負荷が低減した状態で，
施設内のあらゆる場所を自由に訪問できるよ
うになる．そのため本システムには，視覚障害
者による一人の散策が，単なる目的地に到達す

るための手段から，積極的に楽しみたい活動
に変化した未来の実現を期待する．たとえば，
目的を持ってショッピングセンターを訪問し
た場合には，目的地までの周囲の店舗の説明か
ら，帰宅前や次回訪れたいと思うような自分の
興味を引く店舗を探す楽しみが生じると考え
られる．また，事前に用意されたツアーを選択
することで目的地がなくとも歩行を開始でき
るので，ウィンドウショッピングのような体験
や，ショッピングセンターに行ってから食事す
る店舗を決めるなど，現地の情報をもとに今後
の行動を計画することが可能になると期待し
ている．
ナビゲーションロボットはショッピングセ
ンター以外にも博物館や空港などでの利用が
考えられる．そのため，各施設に特化したデザ
インやどのような施設でも利用できるような
包括的なデザインも検討していきたい．


