
 
様式 C-19 

科学研究費補助金研究成果報告書 

 

平成 23年 6月 7日現在 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
研究成果の概要（和文）：本研究では，ユーザが何かを表現したいけれどもうまく表現しきれな
いイメージがオノマトペに込められていると考え，そのオノマトペのイメージを数値化し，そ
れを対象に付与することでオノマトペのイメージを具体化して表現するシステムを開発した．
まず，言語とは独立した音響的な特徴から感じるイメージである音象徴に基づき子音や母音な
ど音節の構成要素に対して 8次元属性ベクトルを設定し，その要素を組み合わせることでオノ
マトペ全体の印象を 8次元ベクトルとして表現することとした．そして，オノマトペの 8次元
属性ベクトルとロボットのモーションとの属性を対応づけることにより，ユーザがオノマトペ
に込めたイメージをロボットのモーションに反映するようなシステムを構築した．  
 
研究成果の概要（英文）：The purpose of this study is to generalize the onomatopoeic 
expressions by assigning certain numerical values in each attributes to these expressions 
to support users’ intuitive expressions. Actually, the generalized onomatopoeic expressions 
were assigned to the robot motions so that the users’ intuitive expressions were directly 
assigned to the objective robot motions. Then, it is said that this generalization succeeded 
in forming a kind of “filter” to be able to reflect users’ intuitive expressions clearly by means 
of objective robot motions. 
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１．研究開始当初の背景 
 
 オノマトペ（Onomatopoeias）とは，いわ
ゆる「擬音語」「擬態語」「擬声語」のことで
ある．オノマトペは物体の音の響きやその状
態などを感覚的に表現したものであるため，

一般語彙と比べると臨場感に溢れ，繊細な表
現を可能としているという特徴がある．この
ようなオノマトペに関する興味深い使用法
として，「自分の思い通りに事象を表現でき
る人は，そのイメージを言語化して表現でき
るのに対し，自分の思い通りに表現できない
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人は，自らが表現したいけれども表現しきれ
ないイメージをオノマトペによって表現し
てしまう」といったことが挙げられる．つま
り，ある人が抱いた「表現したいけれども表
現しきれないモヤモヤとしたイメージ」は，
この人が発したオノマトペに込められてい
ると考えられる．このようなユーザのモヤモ
ヤとしたイメージを入力として扱えるよう
なシステムを構築することで，システムと対
峙したユーザの認知的負担を軽減しようと
い う 試 み は ， HCI （ Human-Computer 
Interaction）研究や HAI（Human-Agent 
Interaction）研究分野における重要なテーマ
の一つである． 
 
２．研究の目的 
 
 そこで本研究では，オノマトペを形成する
子音，母音などの要素が持つ音象徴を数値化
して表現し，それらを組み合わせることでオ
ノマトペ自体のイメージを数値として表現
するようなシステムの実現を目指した．この
ような音象徴に基づいた組み合わせ的な表
現方法を採用することで，オノマトペを言語
的に扱う場合のように膨大なデータベース
を必要とせず，オノマトペに関する辞書や用
例辞典にも掲載されていないような新奇で
即興的なオノマトペのイメージの数値化も
可能となるために，どのようなオノマトペで
あっても制限なく使用できるというメリッ
トがある． 
 本研究では，オノマトペのイメージを付与
する対象としてロボットのモーションに注
目した．多くの人々にとってロボットのモー
ションを編集する「オーサリング作業」はな
じみが薄い作業のため，このような慣れない
作業であっても自分の表現したいイメージ
をロボットのモーションに反映することが
できれば，「何かを表現したいのだけれども
うまく表現できないモヤモヤとしたイメー
ジ」を具体的に表現するという本システムの
有効性を明確に示すことができると考えら
れる． 
 
 具体的には平成 20 年度の研究活動におい
てオノマトペの数値化手法の提案を，そして
平成 21 年度の研究活動において数値化され
たオノマトペの印象をロボットの動作に反
映するシステムの構築および評価を行った． 
 
３．研究の方法 
【平成 20 年度】 
まず，日本語の音節の構成要素である全ての
子音，母音，濁音，半濁音，拗音，促音に対
して，それらの特徴を表す 8種類の属性（「強
さ「「硬さ」「湿度」「滑らかさ」「丸さ」「弾
性」「速さ」「温かさ」）を設定し，それらの

属性に対し音象徴に基づいた任意の数値を
設定することとした．つまり子音や母音とい
ったこれらの要素は，8次元の属性ベクトル
として表現される．本研究で用いる 8種類の
属性は，「強さ」「硬さ」「湿度」「滑らかさ」
「丸さ」「弾性」「速さ」「温かさ」であり，
これらは種々の参考文献をもとに，研究代表
者によって提案されたものである．各属性に
割り当てられる数値は，-2，-1，0，+1，+2
の 5 種類とし，その属性に大きな影響を与え
ると考えられる場合は+2，影響がない場合に
は 0，逆の意味で大きな影響を与える場合に
は-2 が割り当てられた．これら具体的な数値
の割り当ても，上記の文献をもとに研究代表
者の主観によって行った． 
 これより，所望のオノマトペの 8次元属性
ベクトルは，表全ての子音や母音などに設定
された 8次元ベクトルを組み合わせることで
得ることができる．例えば，「かさかさ」と
いうオノマトペの属性ベクトルを算出する
場合，[K][A][S][A][K][A][S][A]のようにオ
ノマトペを子音や母音といった各構成要素
に分解し，それぞれの要素の属性ベクトルを
組み合わせることで，「かさかさ」というオ
ノマトペの属性ベクトルを算出する手法を
採用した． 
 
【平成 21 年度】 
 8 次元ベクトルとして数値化されたオノマ
トペは，任意の対象について副詞的に作用す
ることが可能となる．つまり，ある動詞的な
意味を持つ対象にオノマトペのイメージを
フィルタのように付与することが可能とな
る．そこで本研究では，数値化されたオノマ
トペが，ロボットのモーションに付与される
ようなシステムを構築することとした．具体
的には，「あるく」といった基本モーション
を表出できるロボットに対して，ユーザが
「もうちょっと『がちがち』と歩いて欲しい
なぁ」と思った場合，システムに対して「が
ちがち」と入力する．すると，このシステム
は入力されたオノマトペの属性ベクトルを
計算し，算出されたオノマトペの属性を，ロ
ボットのモーションに付与することとした．
このようなシステムを構築する場合に最も
重要となるのが，オノマトペの属性ベクトル
のどの属性が，ロボットモーションのどの属
性に対応するのかを決定することである．そ
こで本研究では，ロボットのモーションは三
角波で表現されるとし，オノマトペの属性が
三角波の物理的な属性に反映されることと
した． 
 
 
４．研究成果 
【平成 20 年度】 
前述の方針に基づいて，子音，母音に対する



 

 

属性値および，清音に付与して印象を負荷す
る濁音，半濁音，拗音，促音の属性値を表 1
のように設定した． 
 
表 1：各要素に設定された 8次元ベクトル 

 
 また，これらの要素を組合せてオノマトペ
の数値化を行う式(1)は，線形結合にて構成
することとしたが，「母音よりも子音の印象
の方が強い」「二文字目の子音よりも一文字
目の子音の印象の方が強い」というオノマト
ペの特徴を反映するように配慮された．なお，
Oiはオノマトペの i番目の属性値，xciは一文
字目の子音の i番目の属性値，xviは一文字目
の母音の属性値，yci は二文字目の子音，yvi
は二文字目の母音の属性値である． 
 
【平成 21 年度】 
オノマトペを表現するための 8次元属性ベク
トル（「強さ「「硬さ」「湿度」「滑らかさ」「丸
さ」「弾性」「速さ」「温かさ」）のそれぞれの
要素と，ロボットの動作波形における振幅，
周期といった物理的特徴量との対応をデザ
インすることで，オノマトペで意図した表現
をロボット動作に反映するシステムの構築
を行った．具体的にはオノマトペの属性のう
ち「硬さ」「温かさ」「滑らかさ」は波形の「形
状」，「速さ」「湿度」は「周期」，「強さ」「柔
らかさ」は「振幅」そして「弾性」は波形の
偶数周期の振幅のように，オノマトペの属性
と波形の物理的特性を対応させた．このシス
テムにおいて基本モーションの「あるく」と
いう動作（図 1）に「がしがし」というオノ
マトペを付与した場合を図 2に，「ぷりぷり」
というオノマトペを付与した場合を図 3に示
す． 

図 1：基本動作「あるく」の波形 

図 2：「がしがし」を付与した波形 

図 3：「ぷりぷり」を付与した波形 
 
 そして構築されたシステムに対してユー
ザースタディを行い，このシステムに関する
知識のない参加者によるシステム評価を行
った．具体的には，自分がオノマトペに込め
た意図が，ロボット動作に反映することがで
きたか否かを評価させた．まず参加者には，
自由にシステムを動作してもらった後表 2に
示すような質問項目に対して，9 段階のリッ
カートスケールとして回答してもらった（最
低点 1点，最高点 9点）． 
 
表 2：評価における質問項目 

 
 その結果，Q3「操作してみて楽しいと感じ



 

 

た」の平均点は 8.27 と 6項目中で最も高く，
ついで Q4「またこのシステムで遊びたいと思
う」も 7.93 と 2 番目に高い点数を示してい
た．また，質問項目に対して「8 点（そう思
う）」もしくは「9 点（非常にそう思う）」と
いう点数を選択した積極的に高い評価をし
ていた人数は，Q3 では体験者 15 人中 13 人，
Q4 では 15 人中 11 人であり，大多数の体験者
が積極的に高い評価をしていたことが確認
された． 
 また，Q1「操作方法が分かりやすかった」，
Q5「このようなシステムを家で使いたい」，
Q6「将来的にはこのようなシステムが普及す
ると思う」の平均点はそれぞれ 7.13，6.87，
6.93 と続いており，8点もしくは 9点を選択
した積極的な評価をした体験者の数は，それ
ぞれ 8 人，5 人，3 人であった．その一方，
Q2「自分の思ったとおりにロボットが動い
た」の平均点は 5.80 と最も低く，積極的に
高い評価をした体験者は一人も存在してい
なかった．この結果から，「操作が楽しい」「ま
た遊びたい」という Q3および Q4に関しては，
大多数の体験者から積極的に高い評価を受
けていること，しかしその一方，「自分の思
ったとおりにロボットが動いた」という Q2
については，Q3 および Q4 のような積極的に
高い評価を受けていなかったことが確認さ
れた． 
 将来的には操作性についての改善は必要
であることが示唆されたものの，本研究課題
で開発された本システムで使用されたオノ
マトペの数値化手法は，ユーザの抱いたモヤ
モヤとしたイメージを入力可能とすること
で，直観的なイメージの表現を支援すること
ができるため，HAI 研究における重要なテー
マである「ユーザがエージェントに対して認
知的負担を感じずに自然に振る舞えるよう
なインタラクションデザイン」実現の礎にな
ると考えられる．本課題での成果は，雑誌論
文および種々の学会発表にて公表されてい
るが，課題終了後においても書籍，雑誌論文
およびシンポジウムの開催などにて幅広く
その成果を発信していく予定である． 
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