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Abstract: 仮想空間において自分自身が纏うアバターの外見が操作者の行動や認知に影響を及ぼす
ことはプロテウス効果として知られている．本発表では，「弱いロボット」の 1つである〈Oz-Bones〉
を実世界でのアバターとして遠隔操作する体験が操作者の「対人的自己」の認知に及ぼす影響につい
て議論する．

1 はじめに
自分が着ている服によって気分が変わることはない
だろうか．服装が自分に合っていると感じたとき，自
己評価が向上し，自尊心が高まることがある．その結
果，行動もポジティブな方向へと変わることがしばし
ば観察される [1]．このような現象は，服装だけに限ら
ず，アクセサリーや化粧など，自己表現の手段として
用いられるさまざまな要素が影響を与える可能性が考
えられる．この心理的な影響は，実世界に留まらず，仮
想空間でのアバターにも及ぶことが知られている．こ
れを「プロテウス効果」[2]と呼び，アバターの外見特
性が操作者の社会的行動，態度に影響を及ぼす可能性
が示唆されている．では，アバターの代わりに実世界
でロボットを身に纏ってみるとどうだろう．
私たちの身の回りには，様々な形態のロボットが存
在し，人間とロボットの関わり方も日々進化している．
その中でも〈弱いロボット〉[3]と呼ばれる，生き物ら
しさが感じられる特徴を持つロボットは，人々に特に
強い親しみや好奇心を引き出す．プロテウス効果に着
目すると，仮想空間でのアバターがもたらす心理的影
響と同じく，実世界で〈弱いロボット〉を身に纏うこ
とによって，心理や行動に対して何らかの重要な影響
を与える可能性が考えられる．
そこで，我々は実世界でアバターとして操作可能な

〈Oz-Bones〉というシステムを構築した．本稿では，〈Oz-

Bones〉のコンセプトとインタラクションデザインにつ
いて述べる．
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2 研究背景
2.1 プロテウス効果
バーチャルリアリティ（Virtual Reality: VR）技術
の急速な発展と普及に伴い，人々はメタバース（イン
ターネット上に構築された多人数参加型の仮想空間）で
アバターを身に纏い，他者とコミュニケーションを取る
文化が形成されつつある．この仮想空間において，自
分自身が纏うアバターの外見がユーザーの行動特性に
影響を与える心理効果は「プロテウス効果」として知
られている．
プロテウス効果はYeeら [2]によって提唱され，2つ
の実験的研究が行われている．最初の研究では，より
魅力的なアバターを割り当てられた被験者は，より魅
力が低いアバターを割り当てられた被験者よりも，自
己開示と対人距離課題において，より親密な交友関係
を築いた．2つ目の研究では，背の高いアバターを割
り当てられた被験者は，背の低いアバターを割り当て
られた被験者よりも，交渉課題においてより自信に満
ちた行動をとった．このようにプロテウス効果による
ユーザーの行動や心理の変容が報告されている．

2.2 身体所有感
プロテウス効果を生み出す要因として，アバターを
纏うことによる身体所有感の変化が挙げられる [4]．身
体所有感とは，ある身体やその一部が自分の身体であ
るという感覚のことである．この感覚は，ラバーハン
ド錯覚という現象によって変容することが知られてい
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る [5]．ラバーハンド錯覚とは，目の前に置かれたゴム
製の手が自分の手であるかのような感覚が生じるとい
うものである．この錯覚は，ゴム製の手を視覚的に提
示し，本物の手と同時に触覚刺激を与えることで引き
起こされる．この錯覚によって，身体所有感が変容す
ると，自分の手の位置や状態に関する感覚である自己
受容感覚も変容する．

2.3 〈弱いロボット〉
ロボットと言えば，高機能・高性能で人間の代わり
に複雑かつ精密な動作を行う役立つものを想像する人
が多いだろう．その反対に位置するロボットが〈弱い
ロボット〉だと言える [3]．
〈弱いロボット〉とは，一言で表すと「一人では何
もできない不完結・不完全なロボット」のことである．
ロボットの中にいろいろな機能を備えて自己完結する
のではなく，周りに半ば委ねつつ，人に支えてもらう
ことで物事を成し遂げていく．この不完結・不完全な
部分が人に生き物らしく親しみやすい印象を与え，人
の優しさや配慮，工夫や行動を引き出してくれる．
例えば，筆者らの研究室で開発された〈弱いロボッ
ト〉である〈ゴミ箱ロボット〉には自分でゴミを拾う
機能はない．代わりに，ヨタヨタと歩きながら人に近
づき，人の前に立つと前かがみになる．その姿を見た
周りの人は，「ゴミを拾ってほしいのかな？」と思いゴ
ミを拾い入れてくれる．このように，人の助けを上手
に引き出しながら，結果として物事を成し遂げてしま
うのである．

2.4 対人的自己
人間の自己イメージは，他者との関係性の中で自分
自身をどのように認識するかに深く関わっている．こ
の自己イメージの側面は「対人的自己」と呼ばれ，他
人とのやり取りを通じて形成され，変化する．たとえ
ば，歩道で他人とすれ違うといった日常的な瞬間でさ
え，それがどんなに些細なものであっても，私たちの
自己イメージに影響を及ぼす可能性がある．誰かが積
極的に道を譲る，または避けるといった行動は，その
瞬間における自分の社会的価値や地位を映し出してい
るように感じられる．
この対人的自己は〈弱いロボット〉を纏ったときに
も変容するのではないだろうか．ロボットの外見だけ
でなく，その発話形態が私たちの社会的自己認識に影
響を及ぼすと考えられる．

3 〈Oz-Bones〉の構成
〈Oz-Bones〉はVRゴーグルを使用して操作するロ
ボットである．リアルタイムの通信機能を備えており，
ロボットとは別の場所にいながらも，まるで同じ空間
にいるかのように人とコミュニケーションを取ること
ができる．
ハードウェアには筆者らの研究室で開発された

〈Talking-Bones〉を採用している [6]．〈Talking-Bones〉
の外観を図 1に示す．〈Talking-Bones〉は骨を模したデ
ザインとなっており，卓上に配置できる大きさのロボッ
トである．ヨタヨタとした動きからは生き物らしさを
感じられ，もじもじしながら語り掛けることで，見る者
に親近感をもたせる．そんな愛らしい振る舞いは，人々
が本能的に思いやりの気持ちを抱き，手を差し伸べた
くなる感情を引き出す．
この〈Oz-Bones〉を介してコミュニケーションを行
うことによって，人々がどのようにして自己の対人的
な側面を変化させるのかを探る．

図 1: 〈Talking-Bones〉の外観

3.1 ハードウェア構成
〈Oz-Bones〉のプラットフォームである〈Talking-

Bones〉のハードウェア構成を図 2に示す．頭部には発
話用のスピーカと視点映像を送信するためのWebカメ
ラ，サーボモータを備えている．また，腹部にはサー
ボモータ 2個とバネ 4個を備えている．さらに，土台
には PCとマイクを備えている．頭部と腹部上部に取
り付けられたサーボモータにより，頭を上下左右に動
作させることができる．また，腹部下部に取り付けら
れたサーボモータにより，身体の前傾姿勢，後傾姿勢
を実現する．さらに，腹部と土台の接続にバネを用い
ることでヨタヨタとした動きを実現し，生き物らしさ
を創出している．



図 2: 〈Talking-Bones〉のハードウェア構成

3.2 ソフトウェア構成
システム全体のソフトウェア構成を図 3に示す．〈Oz-

Bones〉側は Robot Operating System（ROS2），VR

ゴーグル側は Unityを用いて構成されている．
Unity-ROS2 間の通信は，Unity 側の「ROS-TCP-

Connector」パッケージと，ROS2側の「ROS-TCP-

Endpoint」パッケージとを介して行っている．「ROS-

TCP-Connector」はUnityとROS2間でのメッセージ
交換を実現するパッケージであり，「ROS-TCP-Endpoint」
は ROS2のノードと直接データ交換を行うためのパッ
ケージである．
Unity側では VRゴーグルの傾きを計測して，その
データを ROS2側に送信する．ROS2側では受信した
データを dynamixelノードで処理し，VRゴーグルの
傾きに同期させて〈Oz-Bones〉の頭部を同じ角度に動
作させる．また，〈Oz-Bones〉の頭部に取り付けられて
いるWebカメラの視点映像を cameraノードを用いて，
Unity側に送信する．Unity側は受信した視点映像を常
に真正面に移動するように表示する．これらのことか
ら，VRゴーグルを使用して〈Oz-Bones〉の周囲の環
境を確認することが可能である（図 4）．
VRコントローラのボタンが押された際に，そのデー
タが ROS2側に送信される．ROS2側は受信したデー
タを speakerノードで処理し，特定の言葉を発話する．

4 インタラクションデザイン
〈Oz-Bones〉のインタラクションイメージを図 5に
示す．学校に行くことができない子どもが，〈Oz-Bones〉
を使用して自宅から教室に遠隔参加したりすることを
想定している．〈Oz-Bones〉の存在は注目を集め，クラ
スメートの子どもたちや教師は積極的に〈Oz-Bones〉
とのインタラクションに参加すると考えられる．教室

図 3: システム全体のソフトウェア構成

図 4: VRゴーグル上の仮想空間

の皆が〈Oz-Bones〉を通じて操作者の子どもとコミュ
ニケーションを取り，その子どもは友達や教師からの
温かい対応をうける．これにより，温かい雰囲気の中で
自宅から学校生活へ参加することが可能になり，子ど
もは安心感が得られ勇気づけられる．このようなイン
タラクションの枠組みは，授業参加という一つのケー
スにとどまらず，様々な場面に応用できる汎用性を持っ
ていると考える．

5 おわりに
本稿では，実世界でアバターとして操作可能なシス
テムである〈Oz-Bones〉を構築した．
また，実世界で〈弱いロボット〉を纏うことにより，
操作者の心理や行動に対して何らかの重要な影響を与
えのではないかと期待している．
今後はシステムを改良して，遠隔にいる人と直接会
話できるようにしたいと考えている．また，実世界で
纏うことができる，他の〈弱いロボット〉のシステム
を構築し，対人的自己の変容について比較実験を行っ
ていきたい．



図 5: インタラクションイメージ
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