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１．感性の工学的モデル化の適用範囲の拡大
(a) 五感に基づく知覚感性：

（モノ（対象）、コト（状況の物理環境））
→ 多数の事例データから傾向を発見
対象・状況の計測値
主観評価（アンケート） の相関

(b) 抽象度の高い情報に基づく高次感性：
（モノ（知識）、コト（状況の文脈）、関係）
→ 重要度の高い事例の発見が必要
意思決定の過程
生理的指標
意思決定の結果（行動） の相関

２．生理的指標の活用
(a) 顔の向き・視線（滞留、サッケード）

→ 被験者が注目する対象の推定
理解状況の推定

(b) 脳活動の部位
→ 注目する属性（視覚、言語）の推定

(c) 前頭前野の活動
→ 評価性（感性価値）の推定

３．知識共有での「わかりやすさ支援」
(a) 滞留・サッケード速度の分布

→ 理解できていない箇所の推定
(b) 苦手な用語群 vs 用語の出現頻度

→ 知識レベルの推定
(c) 被験者に合った用語解説の付与

→ フィードバックを受けての修正
→ 経時変化（学習の進行）への対応

（例）サッケード速度からの推定
遅い： 読もうとして理解できていない
中程度： 理解しながら読んでいる
速すぎ： 理解しながら読もうとしていない
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