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研究成果の概要（和文）：ロボットに新しい価値の開拓が求められる時代になっている。本研究では、身体性を活かし
て身の回りのモノを再定義することで、ロボットをいらなくならないようにすることが重要であると考えた。
そこで、まず、情報端末に身体性を付与したライフログロボット「きろぴー」を開発した。ここでは、コミュニケーシ
ョンツールとしての端末に、身体性を付与することで、楽しさや、盛り上がり、もう一度使いたいという感覚が得られ
ることを明らかにした。
また、大切に持ち運びたくなるロボットとして、自分そっくりで愛着のわく「自分ロボット」のプロトタイプを開発し
、Skype等と併用して遠隔コミュニケーションを円滑にすることを提案した。

研究成果の概要（英文）：Today, it has become necessary to define new value for robots. In this study, we 
proposed to never make robots be no longer necessary by adding embodiment to information media.
First, we have developed kiroPi by adding embodied arms on an information device. Here, it was clarified 
that the embodiment can make such communicative devices more fun, lively and want to use them again.
Also, we have proposed a concept of oneself-robot, which is a resembled and characterized robot of a 
user, and can be easily assembled by the communication partner, and enjoy video communication with it, 
and developed a prototype of it.

研究分野： ヒューマンインタフェース

キーワード： 身体的コミュニケーション　コミュニケーション支援ロボット　ライフログロボット　自分ロボット
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様 式 Ｃ－１９、Ｆ－１９、Ｚ－１９（共通） 

１．研究開始当初の背景 
掃除ロボットのルンバ、高齢者セラピー支

援用のパロ、iPhoneが顔のスマートペットな
ど、人と共存するロボットや玩具が普及しつ
つある。しかし、機能の特化・制限により、
必要ではない時がある。一方で、スマートフ
ォンのように、一度使うとやめられないとい
う訳でもない。今後、これらとは一線を画す、
欲しくて使えるロボットの開発が必要とさ
れるのであれば、ロボットに新しい価値の開
拓が求められる時代になっていることは明
白であると考えた。 
 
２．研究の目的 
 本研究では、ロボットの新しい価値とは何
であるのかを明らかにすることが、ロボット
技術の革新につながると考え、その第一歩と
して、既存のロボットでも、おもちゃでもな
い、日常生活に溶け込むロボットの開発を行
った。特に、この実現の鍵は、身体性を活か
して身の回りのモノを再定義することと、そ
の存在を邪魔にさせない、くせになる機能で、
ロボットをいらなくならないようにするこ
とである点に着目し、コンセプトの提案、プ
ロトタイプの開発、関連技術の研究開発等を
行うこととした。 
 
３．研究の方法 
 日常生活に溶け込むロボットの在り方と
して、以下のロボットに関する研究開発を行
った。 
 
（１）毎日を愉しくする情報端末ロボット 
情報端末に身体性を付与して、コミュニティ
を円滑にし、毎日を愉しくするロボットとし
て、ライフログロボット「きろぴー」を開発
した。ライフログでは、従来より、スマート
フォンなどの情報端末を日常的に持ち歩き、
記録したログを他の人に紹介するインタラ
クションが行われてきた。このようなコミュ
ニケーションツールとしての端末に、人のコ
ミュニケーション・インタラクションの本質
である身体性を付与することで、どのような
コミュニケーション効果が得られるかを明
らかにした。 
 
（２）大切に持ち運びたくなるロボット 
カメラ・USB メモリに身体性を付加したロ

ボットを開発し、常に持ち運びたくなるよう
な身近なロボットを目指していたが、そのた
めには、外観や感情移入が重要であることが
明らかになった。そこで、大切に持ち運びた
くなるロボットに関しては、利用者の分身の
ような「自分ロボット」の開発展開を行った。
これは、使用者そっくりの小型のロボットを
Skype 等と併用することで、感情移入をしや
すくし、ロボットを介することで、遠隔コミ
ュニケーションを円滑にする手段であり、こ
のコンセプトの提案とプロトタイプ開発を
進めた。 

４．研究成果 
 
（１） ライフログロボット「きろぴー」 
きろぴーは，屋内や屋外などの環境に縛ら

れない自由さを持つ，日常生活に溶け込むロ
ボットである（図 1）．コミュニケーションツ
ールとしての情報端末に，人のコミュニケー
ション・インタラクションの本質である身体
性を付加することで，人とのかかわりが大き
く変化すると期待される． 
 

 

図 1 きろぴーのコンセプト 
 
 コンセプトを基に，開発したきろぴーの概
要を図 2 に示す．本体部分は，Apple 社の
iPad2 が情報提示部となっており，サーボモ
ータ（JRPROPO，RBS582）により動作するア
ームに静電容量方式対応のタッチペンを取
り付け，きろぴーが自分自身をタッチし操作
する．操作は，Arduino Fio を搭載したリモ
コンから X-Bee によるシリアル通信を用い
て行う．さらに，取得した音声から自動生成
したモーションも，PC からきろぴーへシリ
アル通信で送信する． 
 

 

図 2 システム概要 
 
 きろぴーによるコミュニケーション支援
の効果を明らかにするために、まず、撮影者
1 人と同行者 2 人の 3 人 1 組でライフログ
の撮影を行わせる評価実験を行った．実験で
は、まず、きろぴーまたは iPad で，指定し
た 4ヶ所のチェックポイントを通るコース内
で撮影を行わせた．撮影時間は 15 分間設け
た．終了後，7 段階評価を行った．その後，
もう一方の条件で撮影を繰り返した．使用す
るコース，及びデバイスの順番はランダムで
あった．実験協力者は，撮影者の 20 歳～24 
歳の 12 人（男性 6 人，女性 6 人）と同行者
の 20～24 歳 12 組 24 人（男性 12 人，女性
12 人，組内で同性）であった． 
 きろぴーと iPad での 7 段階評価の比較結
果を図 3 ・4に示す．きろぴーを使用するこ
とでグループで撮影している一体感が生ま



れ，撮影している本人よりも，その同行者の
方が，きろぴーを使用した方が場が盛り上が
り，撮影を楽しく行う事ができたと示された． 
 

 

 

   

図 3 撮影者による評価 
 

 

   

図 4 同行者による評価 
 
 次に、ライフログコミュニケーションの再
生実験を行った．日常会話でのシチュエーシ
ョンを想定し，親密な間柄である友達同士で
の会話を行わせた．実験ではきろぴーと iPad 
の 2 つのデバイスを用いて話し手に自分の
写真の紹介を行わせ，聞き手と会話を楽しむ
よう指示した．実験はスライドの作成と紹介
の 2 回に分けて行った．1 回目は相手に見せ
たことのない写真を 10 枚選ばせ，その写真
に合わせた説明の合成音声を CeVIO Creative 
Studio FREE を用い作らせた．2 回目では実
際に作成したスライドを基に紹介を行わせ
た．各デバイスによる施行終了時にコミュニ
ケーションの印象に関するアンケートを行
った．アンケートは 9 項目の 7 段階評価で
構成されている．実験協力者は，18 歳～23 
歳の 32 人（男性 16人，女性 16 人）で組内
同性であった． 
 7 段階評価の結果を図 5・6 に示す．話し
て手，聞き手の双方が，きろぴーに対し興味
を持ち，キャラクタ性を感じたと示された．
したがって、腕という身体性を付与すること
で、きろぴーが紹介を手伝っているように感
じられ，デバイスが会話に参加している感覚
を得ることができたと考えられる． 
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図 5 話し手による評価 
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図 6 聞き手による評価 
 
 以上の評価実験に加えて、オープンキャン
パスやグランフロント大阪での公開デモン
ストレーションを行った（図 7）．その結果，
もう一度使いたいという声も多く，コミュニ
ケーションの促進につながった．一方で、自
律的に動作するロボット要素の増加を求め
る意見も多く、今後の課題となった． 
 

 

図 7 公開デモンストレーションの様子 
 
（２）「自分ロボット」 
 自分ロボットは、離れた相手に自分の存在
感を感じさせるために、自分に似た手軽に作
れるロボットを作成し，いわば存在感を転送
するシステムである（図 8）。愛着のわくロボ
ットを、家庭用３D プリンタ等で相手の手元
で作成可能とし、Skype 等のコミュニケーシ
ョンツールと併用することを想定している。 
 



 

図 8 自分ロボットのコンセプト 
 
提案したコンセプトに基づいて，研究分担

者の自分ロボットのプロトタイプを開発し
た（図 9）．このロボットは，3D プリンタで
作成したサーボ駆動型フレームを用いてお
り，顔の部分を使用者に合わせて変更できる
ようにした．また、存在感を高めるために頭
部に重点をおき，頭部 2:胴体 1:脚部 1 の比
率にデフォルメした．また，顔の向きに対す
る同調動作と音声による引き込み動作を同
時に行える．  

 

 

図 9 自分ロボットのプロトタイプ 
 
開発したプロトタイプは、計測自動制御学

会 SSI2014等でデモンストレーション展示し
た。（図 10）来場者の感想からは、「話し相手
とロボットが同期してる感じがした」「相手
の顔と服装が似ていた」「ロボットの形状の
違和感がなくバランスがいい」など、高く評
価された。一方で、「話し相手を変更しても
ロボットを似せられるか」など、汎用性に関
する意見もあった。 
 

 

図 10 自分ロボットのデモ展示 

 

現在は、映像と同じ髪型や服装を相手の手
元のプリンタでに印刷してフレームに取り
付けるために，モデリングソフト Lightwave 
により，単純な形状を組み合わせた 4 パター
ンのロボットを制作中である．また、被験者
実験等による評価も進めたい。 
 
 

（３） 関連技術の研究開発 
 上記に関連する技術として、広範囲視線計
測技術や、挙手の研究も行った。 
 広範囲視線計測技術は、ロボットのコミュ
ニケーションに対し、人の反応をフィードバ
ックさせるための技術で、現在はグラス型や
ゴーグル型の視線計測装置から、設置型の非
接触の装置への置き換えを実現するための
技術開発を行った。 
 挙手の研究は、本研究で導入をすすめた身
体性に関して、人のアクションがコミュニケ
ーション場にどのような効果を与えるかを
明らかにするもので、自由度の低いロボット
等でも、元気で積極的な印象を与えることが
できることを明らかにした。 
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