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Abstract: ロボットとのコミュニケーションでは，そのメッセージの意味が明確なほど，解釈

に参加する余地が少なく，命令的で 「権威的な言葉」となりやすい。そこで本研究では，「もこ」
 「もこもこ」「もこもん」など，言語音としての意味の曖昧な 〈もこもこ音〉を介した人とロボッ
トとのコミュニケーションの可能性を探るために，ロボットからの様々な 〈もこもこ音〉に対す
る印象評価や因子分析により，どのような表現能力を備えているのかを調べた結果について考
察する。 

 

1 はじめに 
世のなかのロボットたちは，ビープ音や音声言語

を使う。人に情報を伝えたり，時として感情や依頼
を伝えたりもする。殊に 「伝える」ことを考えると，
より意味が明確で，はっきりとした音声言語を使う
ほうが望ましいように思われる。しかし，意味が明
確なあまりに，ロボットから一方的に言いつけられ
たり命令されたりしたように感じ，かえって悪印象
につながることがある。ビープ音ならばどうだろう。
たしかに意味は不明確だが，その声の機械らしさは
ロボットまで機械らしく感じさせてしまう恐れがあ
る[1]。ロボットの〈声〉は，このような両極端な 2
択の状況にある。 

そこで，本研究では新たなロボットの〈声〉とし
て 〈もこもこ音〉を提案する。〈もこもこ音〉は 「も
こ」「もこー」「もっこもん」など，意味を削ぎ落と
すことでその意味の解釈を人に委ねた，関係論的[2]
な〈声〉となる可能性がある。 

本論文では 2 章で音声言語やビープの抱える課題
を指摘する。ついで 3 章で〈もこもこ音〉の特徴を
述べ，4 章以降では予備実験として主観評価実験を
行った結果， 〈もこもこ音〉がどのような解釈や印象
を引き出せたかを考察する。 

2 研究背景 

2.1 音声言語によるコミュニケーション 

ロボットが人を頼るとき，たとえば日本語で「こ
のゴミを拾って！」「道をあけてください！」という
ように，音声言語で直接依頼する方法が考えられる。
しかし，その状況によっては人がロボットから指図
されているような印象を与えることがある。城所ら
が巡回ロボットからの依頼が聞き入れられず，むし
ろいじめに発展したことを報告している[3]ように，
明確に伝えることが必ずしも望ましいものではなく，
一方的に押し付けられた，きついものとして伝わり
反発を招くこともある。 

ロシアの文芸評論家ミハイル・バフチンは，その
著書 『小説の言葉』[4]のなかで，「権威的な言葉」と
 「内的説得力のある言葉」という２つのカテゴリーに
分けてこのことを説明した。すなわち，バフチンの
いう「権威的な言葉」とは，上官や教師からの指示
のように，その意味が完結しており，一義的であり，
他者に無条件の承認や受容を強いるものである。 

一方で，「内的説得力のある言葉」とは，その意味
が完結しておらず，受け手に対して開かれたもので
あるという。それは解釈する余地や聞き手の解釈と
の間で調整する余地を備えたものだろう。 

ロボットと人との間で行われるコミュニケーショ
ンでも，その意味の完結した明確な言葉をやりとり
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することを前提としてきた。冒頭のようなロボット
の言葉は「権威的な言葉」に相当し，その意味を解
釈する余地が残されておらず，命令されている印象
を持ちやすいと考えられる。いまだロボットと人の
関わりにおいては対話などによって十分に調整しあ
う手段を欠いているために，結果として無条件の受
容を強いる状況を作り出している場合もある。この
ような理由から，ロボットからの言葉がきつく感じ
られると考えられる。 

2.2 ビープ音によるコミュニケーション 
ビープ音もまた，機械やロボットの内部状態を表

出する音としてよく使われている。家電製品などで
は入力を受け付けたことを知らせるといったシグナ
ルとして使われるが，小松らはビープ音の基本周波
数と長さを変化させることでロボットの態度を推定
できることを明らかにした[5]。また，ビープ音によ
るロボットの発話の解釈が，事前の教示なしに直感
的かつ自然に行われる可能性があると指摘した[6]。
これらは人同士における，声の調子によって感情を
推定するはたらきが，声以外の音に対しても適用さ
れることを示唆している。 

しかし，ビープ音には機械らしい印象がつきまと
っている。小松らは，適応ギャップについても指摘
しており，生き物らしいあるいは高性能そうなソー
シャル・ロボットがビープ音を出すと，その解釈に
ネガティブなバイアスがかかったり，ロボットの悪
印象に繋がったりする恐れがある[1]。このため，ビ
ープ音は適切でないと考えられる。 

3  〈もこもこ音〉の提案 
そこで，本研究では，ビープ音と音声言語の間に

位置し，ロボットと人の身体的コミュニケーション
を補完し内部状態を表示するようなロボットの 〈声〉
として〈もこもこ音〉を検討する。  

3.1 構成 
 〈もこもこ音〉はシンプルとなるように 「も」と 「こ」

に加え，撥音 （ん），促音 （っ），長音 （ー）で構成す
ることとし，これらを組み合わせてひとつの音声を
作る。たとえば，「もこ」「もこー」「もっこもん」な
ど，その組み合わせによって多様な表現や感情，リ
ズム感などを作り出せる可能性がある。 

3.2 意味生成的なコミュニケーション 
 「もこ」や 「もっこもん」など 〈もこもこ音〉は日

本語として定義されていないので，明解な意味をも
っておらず，その解釈を聞き手となる人に委ねてい
るため，人は〈もこもこ音〉に意味づけできる。 

ロボットが人とのコミュニケーションにおいて調
整機能をもっていない場合，音声言語では前述のと
おりロボットが発したとおりの意味を受け取る「権
威的な言葉」になりかねない。しかし 〈もこもこ音〉
であれば，一方的に発話してしまうことには変わり
ないが，人が言葉を意味づけるという形でコミュニ
ケーションを形成し参加することができる。既存の
ロボットであっても，〈もこもこ音〉が一方的なコミ
ュニケーションを解消できると考えている。 

3.3 直感的な解釈のてがかり 
人同士のコミュニケーションにおいて，聞き手は

話し手の発話の意味を解釈するために，声の抑揚や
大きさ，ふるまいなどのパラ言語情報ならびに，ま
わりの環境，自身の社会文化的背景を手がかりとし
ている。たとえば同じもじもじする振る舞いであっ
ても，それが好きな人の前なのか崖の前なのかとい
う環境によって「照れている」あるいは「怖がって
いる」というように解釈が変わり，また別の社会文
化的背景によってもうなずきが肯定なのか否定なの
か変わる。 〈もこもこ音〉はこのような人の解釈に委
ねているといえる。 

ここで，解釈の手がかりとなって解釈を方向づけ
るために，〈もこもこ音〉は人の声やビープ音と同様
に長さやイントネーションなどが解釈の手がかりに
なると考えている。ビープ音と比べ，「も」や「こ」
など音韻の組み合わせも手がかりとなり，解釈を方
向づけやすい，すなわち解釈しやすい点が長所とな
る。また，事前に定義されておらず，直感的に理解
してもらうので，説明書などから音の意味を覚える
必要がない。これは不特定多数と関わるソーシャル・
ロボットにおいて特に長所となる。 

4 実験 

4.1 目的 

本実験では予備的に， 〈もこもこ音〉の特徴として
挙げた「意味生成的である」ことと「直感的な手が
かりとなる」ことが実際に備わっているのかを確認



 

 

する。また，〈もこもこ音〉がどのような解釈や印象
を引き出せるのか，その表現能力も確認する。 

4.2 参加者 
実験参加者は 15 名の高校生および大学生，大学院

生である。すべて男性で，年齢は平均 20.4 歳 （標準
偏差 2.06）である。 

4.3  〈もこもこ音〉の作成 
 〈もこもこ音〉の作成にあたり，ATR-Promotions 社

の WizardVoice SDK を使用した。話者データベース
には「男の子」を指定し，男の子の合成音声で「も
こもこ」など基本となる 〈もこもこ音〉を作成した。
次に，音声編集ソフトで語尾の調子を上げたり下げ

たり，音の長さを変えたりして〈もこもこ音〉のバ
リエーションを増やした。本実験で使用した 7 つの
 〈もこもこ音〉を図 1 に示す。 

4.4 動画の作成 

 使用したロボット 

 〈もこもこ音〉はロボットの振る舞いの解釈を補助
することが目的なので，音声だけを提示するのでは
なく，ロボットの振る舞いとともに提示して評価お
よび比較するほうが適切である。しかし，そのロボ
ットの動作が恣意的でおよそ解釈できないものだと，
実験の結果が動作によるものか〈もこもこ音〉によ
るものなのか特定できない。このため，すでにロボ
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 もこー（上がり調子）： 
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※音声の一部でピッチを解析できなかった。 

図 1: 実験に使用した〈もこもこ音〉のピッチ（青）と波形（橙）. 
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ットの振る舞いによって引き出される解釈の傾向が
分かっているロボットを用いる必要がある。 

そこで，本実験では筆者らが研究を進めてきた
Sociable Trash Box (STB)[7]を用いることとした。STB
は声をもたないソーシャルなロボットであり，その
振る舞いによって人やゴミへの志向，ならびに頑張
りなどの社会的な表示を行えることが分かっている
[7]。この STB の振る舞いと 〈もこもこ音〉を組み合
わせて提示することで，ロボットの振る舞いに対す
る解釈や印象に変化を与えられるのかを調べ， 〈もこ
もこ音〉の表現能力を確認する。 

 動画の種類 

動画はゴミや人の有無， 〈もこもこ音〉の違いで 9
つ用意した （表 1）。また，これらの動画のスクリー
ンショットを図 2 に示し，一例として動画 3 の流れ
を図 3 に示す。動画の長さは短いもので約 8 秒，長
いもので約 12 秒である。いずれも移動中はひとつの
 〈もこもこ音〉を繰り返し，次の 〈もこもこ音〉は動
画 3,4 では上/下を向くと同時に，動画 5,6,8,9 では左
右/上を向いた後に流れる。動画 9 ではさらにその後
に「もこー（上がり調子）」が流れる。 

表 1: 動画の構成. 

動画 
環境 

振る舞い  〈もこもこ音〉 
ゴミ 人 

1 無 無 まっすぐ移動する もこ もこ … 

2 無 無 まっすぐ移動する もっこもん もっこもん … 

3 無 有 人の前まで移動し，上を向く もっこ もっこ … もこ（高音） 

4 有 無 ゴミの前まで移動し，下を向く もっこ もっこ … もこ（高音） 

5 有 無 ゴミの前まで移動し，左右を向く もっこ もっこ … もこー 

6 有 無 ゴミの前まで移動し，左右を向く もっこ もっこ … もこー（下がり調子） 

7 有 無 ゴミの前まで移動する もっこ もっこ … 

8 有 有 ゴミの前まで移動し，上を向く もっこ もっこ … もこー 

9 有 有 ゴミの前まで移動し，上を向く もこ もこ … もこー もこー（上がり調子） 

    ※「…」は移動中の繰り返しを表す 
 
 

 
(a) 動画 1 

 
(b) 動画 4 

 
(c) 動画 8 

図 2: 動画のスクリーンショット. 
 
 
 

    
停止 移動 停止 上を向く 

  「もこ もこ … 」   「もこ（高音）」 

図 3: 動画 3 におけるロボットの振る舞いと〈もこもこ音〉. 
 



 

 

4.5 質問表 

 自由記述による印象評価 

ロボットをどのように感じたのか，ロボットの気
分やセリフについて記述するよう求めた。 

 EACL による感情の印象評価 

織田らの感情 ・覚醒チェックリスト （EACL）[8]を
もとに，ロボットの印象を 5 件法で評価するリスト
を作成した （表 2） （5:そう思う，4:すこしそう思う，
3:どちらでもない，2:あまりそう思わない，1:そう思
わない）。形容詞の順は参加者ごとにランダムにした。 

 形容詞対による印象評価 

井上らの形容詞対リスト[9]をもとに，ロボットの
音声の印象を 7 件法で評価するリストを作成した
 （表 3）。形容詞対の順は参加者ごとにランダムにし
た。 

4.6 試行 
ビデオ視聴による主観評価実験をコンピュータ上

で実施した。ひとつの動画を視聴し質問表に入力し
てもらう作業をすべての動画で繰り返した。提示す
る動画の順は参加者ごとにランダムにした。 

5 結果 

5.1 自由記述の傾向 
3 名以上が同様に回答した印象について述べる。 
動画 1 では，「だるそう」「トボトボ歩いている」

 「悲しそうな感じ」など消極的な印象を受けた参加者
と，「集中している」「一生懸命歩いている」など真
面目な印象を受けた参加者に分かれた。 

動画 2 では，「気分がよさそう」「鼻歌を歌いなが
ら移動している」「スキップしている」など楽しそう
な印象が見られた。 

動画 3 では，人を志向している印象が見られ，単
に人を見つけたという参加者と 「人に挨拶している」
 「話しかけている」「尋ねている」など人に関わろう
としていたという参加者に分かれた。 

動画 4 では，ゴミを志向している印象が見られ，
単にゴミを見つけたという参加者と，「『あ！』と驚
いている」などゴミを見つけて驚いていた印象を受
けた参加者に分かれた。 

動画 5 では「よいしょ，よいしょ，どうしようか
な？」「ゴミを見て『無理だ～』とつぶやいている」
などひとりごとのような印象を受けた参加者と，「遠
くにいる人を呼んでいる」「人に助けを求めている」
など人を志向するような印象を受けた参加者に分か
れた。 

動画 6 では，単にゴミを見つけたという参加者と，
 「誰かに言おうとしたらその人がいなかった」「ゴミ
を拾ってほしいが，だれもいなかった」など人を志
向していたという参加者と，「落ち込んでいる」「悲
しそう」など消極的だったという参加者に分かれた。 

表 3: EACL の項目. 
 エネルギー覚醒 緊張覚醒 

＋ 
活動的な 

エネルギッシュな 
緊張した 

落ち着かない 

－ 
生気がない 

気分の乗らない 
くつろいだ 

ゆったりした 
 

表 2: 形容詞対の項目. 

番号 形容詞対 

1 うるさい｜静かな 

2 内向的な｜外向的な 

3 不活発な｜活発な 

4 疲れた｜元気な 

5 消極的な｜積極的な 

6 陰気な｜陽気な 

7 無気力な｜意欲的な 

8 孤独な｜社交的な 

9 ひとなつっこい｜近づきがたい 

10 厳しい｜優しい 

11 自分勝手な｜思いやりのある 

12 感じの悪い｜感じの良い 

13 不親切な｜親切な 

14 対立的な｜協調的な 

15 親しみにくい｜親しみやすい 
 



 

 

動画 7 では，ゴミのほうへ単に歩いていたという
参加者と，頑張って歩いていたという参加者と，「の
んびりな感じ」「ゆったり歩いている」「陽気に散歩
していた」と気張らず歩いていたという参加者に分
かれた。 

動画 8 では，人に「ねぇねぇ」と呼びかけていた
ようだったという参加者と，人にゴミを拾ってほし
いとお願いしていたようだったという参加者に分か
れた。 

動画 9 では， 「『ねぇ，早く』と言っている」「人に
早く拾って！って急かしている」など急かしていた
ようだったという参加者と，「『聞いてる？』とちょ
っと怒っている」「最後のもこーが怒っている」など
怒っているようだったという参加者に分かれた。 

全体では，ロボットが移動している間の「もっこ
もん，もっこもん」というような同じ音声の繰り返
しが機械やロボットのようだったという回答がみら
れた。さらに，「小さい子供みたい」「エッヘンと子
供が威張る感じ」「一回目は弱く，二回目は少し強く
話しかけていて，こどもっぽさを感じた」などロボ
ットを子供のように感じたという回答もあった。 

1 名の参加者は，複数の動画にわたり 「『もこ』の
トーンが高く聞こえ，ロボットが元気で楽しそう」
 「最後の 『もこー』のテンポが低く少しさびしい」な
ど，声のトーンやテンポに言及していた。また，別
の 1 名の参加者は，動画 5,6,7,8,9 でロボットがゴミ
のほうを向かないため「ゴミを無視している」とい
う回答をした。 

5.2 感情空間の分布 
項目の評価値 1 ~ 5 を-2 ~ +2 に正規化し，重みと

して短期的心理状態時の因子負荷量[8]をかけたも
のを得点とした。ただし，逆転項目は因子負荷量の
正負を逆転した。各項目の得点から 2 軸それぞれの
総和を求めて分布し，これを織田らが述べたとおり
45 度回転させて Russel の円環図[10]に射影して対応
させた （図 4）。たとえばエネルギー覚醒度および緊
張覚醒度の高いものは Russel の円環図で 「覚醒」に
あたり，両者の低いものは「眠気」にあたる。重み
付けによって 2 軸の最大値および最小値が異なるた
め楕円になっている。 

動画 1 は自由記述の結果と同様に fatigued （疲れ）, 
lethargic （無気力）方向に位置した。他の動画は快側
に位置し，そのうち楽しそうに歩いていた動画 2 な

らびにゴミを見つけた動画 4，人の映っていた動画
3,8,9 は覚醒側に位置した。動画 2 も自由記述のとお
り elated （得意，大喜び）方向に位置した。また，動
画 7 は気張らず歩いていたという回答どおり serene
 （穏やかな，のどかな）方向に位置した。しかし，動
画 6,9 は自由記述で悲しんでいたり怒っていたりし
たという回答が得られたものの Russel の円環図では
それぞれ 「哀」にあたる第３象限，「怒」にあたる第
２象限に位置しなかった。 

5.3 因子分析 
表 3 の左側の極を 1，右側の極を 7 として得点を

つけ，因子分析（最尤法，プロマックス回転）を行
った。固有値の推移から因子数を 2 とし，表 4 の結
果を得た。因子負荷量が両方の因子で 0.35 を下回る
項目がなかったため，これを採用した。 

因子 1 は「うるさい」「外向的な」「活発な」など
の項目の負荷量が高いので快活性因子と名付けた。
因子 2 は 「優しい」「思いやりのある」「感じの良い」
などの項目の負荷量が高いので親和性因子と名付け
た。 

次に，因子負荷量を重みとして因子得点を算出し，
因子空間に分布した結果を図 5 に示す。また，動画
間 で 差 が み ら れ た か を 確 認 す る た め 多 重 比 較
 （Bonferroni 法）を行った結果を図 6 に示す。 

快活性では， 動画 1 は動画 6 以外との差が有意だ
ったので，自由記述や感情空間での結果と同様に，

 
図 4: EACL による動画の分布. 
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快活性が低いといえる。動画 6 も，感情空間で第 1
象限だった動画 2,3,8,9 との差が有意であり，快活性
が低いといえる。動画 2 は，同じく歩くだけの動画
1,7 との差が有意であり，「もっこもん」によって快
活的だと捉えられたといえる。 

親和性では，動画 1 は親和性が低く，動画 3 との
差が有意であった。動画 1 は自由記述で消極的ある
いは集中している印象をもたれたのと同様に親和性
が低い印象をもたれ，動画 3 は人に挨拶などで関わ
っている印象をもたれたのと同様に親和性が高くな
ったといえる。自由記述で急かしたり怒ったりして
いた印象をもたれた動画 9 は動画 3,5 との差が有意
であった。動作がほぼ同じ動画 8 との差は有意傾向
であるものの， 〈もこもこ音〉を１つ加えたことで印
象が反対になるほど，解釈に影響する可能性がある。 

快活性および親和性ともに，正の項目と負の項目
間で差が有意であったため，この 2 つの性質につい
ては動作と〈もこもこ音〉の組み合わせで表現でき
るといえる。 

表 4: 因子負荷量. 

形容詞対 
 因子負荷量 

 f1 f2 

うるさい｜静かな  -.89 .55 

内向的な｜外向的な  .88 .00 

不活発な｜活発な  .87 .05 

疲れた｜元気な  .86 .03 

消極的な｜積極的な  .84 -.09 

陰気な｜陽気な  .82 .06 

無気力な｜意欲的な  .79 .07 

孤独な｜社交的な  .77 .19 

ひとなつっこい｜近づきがたい  -.53 -.40 

厳しい｜優しい  -.26 .89 

自分勝手な｜思いやりのある  -.18 .82 

感じの悪い｜感じの良い  .20 .76 

不親切な｜親切な  .05 .74 

対立的な｜協調的な  .19 .64 

親しみにくい｜親しみやすい  .40 .58 

因子間相関   .38 
 

 
図 5: 因子得点による動画の分布. 
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図 6: 各動画の因子得点. 
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6 考察 

6.1 直感的な解釈 
映像は同一で，音声である〈もこもこ音〉のみ異

なる動画間でロボットの振る舞いの解釈や印象が異
なることが確認できた。動画 1,2 について，動画 1 は
消極的で快活でない印象をもたれたことを示し，動
画 2 は嬉しそうで快活な印象をもたれたことを示し
た。また，動画 5,6 について，動画 5 はいない人を
呼んでいたと解釈され，動画 6 は〈もこもこ音〉が
下がり調子になったことで人がいなくて残念そうだ
ったと解釈されたと考えられる。さらに，動画 8,9 に
ついて，動画 8 は人に呼びかけているだけだと解釈
され，動画 9 は 「もこー （上がり調子）」が加わった
ことで呼びかけが強くなり，急かしたり怒ったりし
ていると解釈されたと考えられる。ただし，動画 8,9
の映像は同一ではなく，動画 9 は「もこー（上がり
調子）」があるため上を向いている時間が長い。 

実験に使用した 「もこ」「もっこもん」など 〈もこ
もこ音〉はその言葉の意味が定義および共有されて
いないことから， 〈もこもこ音〉が直感的な手がかり
となり，ロボットの振る舞いの解釈や印象に影響を
与えられたと考えられる。また，自由記述で声のト
ーンやテンポに言及したのは 1 名のみであった。こ
れは，ビープ音と同様にロボットの内面をトーンや
テンポから推測しつつも，その推測は意識されず自
然に行われている可能性がある。 

これらの点から， 〈もこもこ音〉は直感的に解釈さ
れうる声だといえるだろう。 

  〈もこもこ音〉と印象の傾向 

因子分析において，快活性では動画 1,2,7 間で差が
有意だった。3 つとも歩くだけの動画であるため，
 「もこ」「もっこ」「もっこもん」の順で快活性が高く
なると考えられる。「もこ （高音）」を使った動画 3,4
と動画 1 との差が有意であり，「もこー（下がり調
子）」を使った動画 6 と動画 2 との差が有意であった
ことを踏まえると， 「もっこもん」程度に大きい声や
高い声は快活な印象をもたれると考えられる。促音
 （っ）による溜めも快活性を高める可能性がある。 

6.2 解釈の余地 
音声である〈もこもこ音〉は同一で，映像のみ異

なる動画間でも同様に解釈や印象が異なることが確

認できた。動画 3,4 について，動画 3 では人への志
向の強さは単に見つけたという回答から関わろうと
していたという回答まであったように，バラつきが
見られた。動画 4 では志向の対象がゴミへと変わっ
たことで，驚いていたという回答も得られた。同じ
音声でもロボットの心中を表出した声から人に話し
かけた声まで，複数の解釈がなされたと考えられる。 

個々の動画についても，解釈のおおまかな傾向は
2,3 つに分かれた。動画 2 では 1 つだったが，同じ嬉
しそうな印象でも鼻歌やスキップなど，嬉しさの程
度や表出の仕方についてバラつきが見られた。 

これらの点から， 〈もこもこ音〉は解釈の余地をも
ちうる声だといえるだろう。また，直感的な解釈と
合わせて， 〈もこもこ音〉は内的説得力のある声であ
り，解釈を方向づけながらも一義的にならないと考
えられる。 

6.3 動作に対する解釈の補完 
筆者らの STB の研究では，STB がゴミに近づくだ

けよりもゴミをつつくことで，ゴミへの志向をより
表出できることを示した[7]。本実験ではゴミをつつ
く動作はなく，近づくか見るかしかないが，ゴミを
志向する回答が多く見られた。動画 5,6,7,8,9 はゴミ
に近づくだけでゴミのほうを見ないのにもかかわら
ずゴミへの志向がみられたのは， 〈もこもこ音〉の意
図を解釈するために，手がかりとなる環境への参照
が強くなりゴミを志向していると捉えられた可能性
がある。ただし，ゴミのほうを向かないことでゴミ
を無視したと捉える参加者もいたので，〈もこもこ
音〉が動作に代わるものではなく，動作と併用する
ことで解釈を補完できる程度であることに注意が必
要だろう。たとえば動画 1,2 のようにただ歩くだけ
であっても，「トボトボ歩いている」や 「スキップし
ている」などその歩き方に複数の解釈が見られた。
ロボットの動作パターンが１つしかなくても， 〈もこ
もこ音〉と組み合わせることで解釈が補完され，ロ
ボットの内部状態を表出した動作だと捉えらえる可
能性がある。 

6.4 子どもらしさ 
自由記述において見られた，ロボットの子どもら

しさは何によるものだろうか。ロボットの大きさや
よたよたした振る舞いの他に， 〈もこもこ音〉による
ものが考えられる。ひとつは，「もこ」「もっこもん」
など話せる音韻が少なく，幼稚あるいは動物的に捉



 

 

えられて子どもらしさに繋がった可能性である。こ
の場合， 〈もこもこ音〉の複雑さによってロボットの
かしこさの印象が変わる，すなわち「も」しか話せ
なければより幼くなり，新たに 2,3 音加えて話せば
より知性あるいは年齢が上がることが考えられる。
もうひとつは，今回 WizardVoice SDK で「男の子」
の声を使用したことである。声が子どもらしいとい
う印象を直感的にもち，それがロボットに反映され
てロボットの子どもらしさに繋がった可能性である。
この場合，声音の選択によってロボットの印象が変
わるため，本実験では STB の設計思想と声の幼さが
うまく噛み合い，反対にたとえば成人女性の合成音
声は高性能そうな印象を与えるから〈もこもこ音〉
とは合わないといった，声音と〈もこもこ音〉の相
性が存在することが考えられる。  

6.5 機械らしさ 
ロボットの移動中に〈もこもこ音〉を繰り返し流

したが，一定のリズムかつ同一の音声であったため
に，機械らしい印象をもたれてしまった。人も同じ
言葉を繰り返すことはあるが，音としては同一では
なくわずかに違っているだろう。人が 〈もこもこ音〉
のトーンの違いを無意識かつ直感的に捉えられると
いうことは，同一であることもまた同様に捉えられ
るということを意味している。 〈もこもこ音〉を使え
ば無条件で生き物らしい印象をもたれるわけではな
く，〈もこもこ音〉を流すタイミングや同じ「もこ」
にもわずかな違いが必要となることが示唆された。 

7 まとめ 
本論文では，ロボットからの明確な音声言語は 「権

威的な言葉」となりかねない問題を指摘し，新たに
ロボットの身体的コミュニケーションを補完する声
として〈もこもこ音〉を提案した。まず〈もこもこ
音〉が内的説得力をもつ，すなわち意味生成的かつ
直感的な解釈の手がかりとなって解釈を方向付けら
れるか，またどのような解釈や印象を引き出せるの
かを調べるため，予備実験として 7 つの〈もこもこ
音〉を使って 9 つの動画を作成し，主観評価実験を
行った。自由記述および EACL，因子分析の結果，
 〈もこもこ音〉によってロボットの振る舞いの解釈や
印象が変わったため，直感的に解釈を方向づけられ
ることが確認できた。また，〈もこもこ音〉の生成に
男の子の合成音声を用いたことでロボットがより子
供らしく捉えられた可能性と，同一の音声を繰り返

し流したことで機械らしく捉えられた可能性がある。 
課題として， 〈もこもこ音〉が音声言語やビープ音

と比べて内的説得力のある声なのかどうかはまだ確
認できていない。ロボットにとって内的説得力のあ
る〈もこもこ音〉がよりよいコミュニケーションを
もたらせるか，今後検討と実験を重ねて明らかにし
ていきたいと思っている。 
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