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Abstract: もしもランプが自律的に動くならば生き物らしさや志向のようなものを感じるし，人の
視線に対して視線を返すならば疎通感のようなものを感じる．そして，人が注意を向けている対象物
に志向を傾けることができるならば，よりソーシャルな存在感を感じるだろう．本研究では人に対し
てソーシャルに振る舞うロボットに着目し，ロボットの振る舞いに対する人の帰属傾向や，ソーシャ
ルな存在としてのロボットによる社会的促進の効果について検討した．本発表では，卓上に馴染むラ
ンプ型ロボット〈Lumos〉のインタラクションデザインについて説明し，その振る舞いをデモンスト
レーションする．

1 はじめに

周囲に人がいると，なんとなく作業が捗る．社会的促
進 (social facilitation[1])と呼ばれるこの現象は，同じ
空間に他者が存在することで生起する．同じ空間にい
る他者とは，人間でなければならないのだろうか．ペッ
ト，ぬいぐるみやロボット，思い切ってランプではど
うだろうか．作業をしていると卓上のランプがこちら
を向く．何をしているのか気になるようで手元を覗き
込んでくる．どうにも行き詰り手が止まると，ランプ
がこちらの顔を見上げてくる．こちらを見守ってくれ
ているようで，自然と手を動かし始めてしまう．この
ように考えるとソーシャルなテーブルランプに見えて
こないだろうか．
ロボットを用いた多数のインタラクション実験を通
じて，ロボットの外見や振る舞いはロボットに対する
人の捉え方に影響を与えることが示されてきた．振る
舞いによってロボットの印象が変化するのであれば，ラ
ンプのような日常的な人工物もまた振る舞いによって
人の印象を変えられるのではないだろうか．
本研究では，ロボットに対する人の認識に影響を与
える要因と，認識の変化により人の行動にどのような影
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図 1: ランプを模したロボット〈Lumos〉の外観

響を与えうるかを探る．ロボットの振る舞いに着目す
るため，外観から先入観を与えにくいランプを模したロ
ボット〈Lumos〉(図 1)を用いる．本論文では，〈Lumos〉
の概要とインタラクションデザインについて紹介する．
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2 研究背景

2.1 ロボットの他者性

生き物を模したロボットだけでなく日常で使用され
る人工物においても，その振る舞いによって人の認識
に影響を与えうると考えられる．
坂本ら [2]は，対象を他者と見做すためには，対象が
自身と関係を構築し得る存在である可能性に気づく必
要があり，そのプロセスを他者性認知の 0次過程と定
義した．他者性認知の 0次過程を通過するきっかけの
一つとして，身体動作が同期する或いは交互に生じる
ことが観察された．人との関係構築を前提としないロ
ボットでも動作次第で他者性を認知し得ることが示さ
れた．ロボットの外見が生き物を模しておらずとも，振
る舞いによって他者性を生む可能性があると言える．

2.2 ロボットと社会的促進

本研究ではロボットの人に対する認識の変化を確認
するにあたり，社会的促進に注目した．社会的促進 (抑
制)は同じ空間に他者が存在することで，作業量やその
質に影響が生じる現象である．外見が人に似たロボッ
トを用いた先行研究において，ロボットがいる条件で
社会的促進効果が確認されている [3]．しかし石黒 [4]

によるとロボットの外見が人に近しいほど人らしい振
る舞いを期待することもあり，ヒト型ロボットの外見
が大きな要因になっていると考えられる．
もしも生き物を模していないロボットでも社会的促
進に効果を与えることが可能ならば，ロボットの振る
舞いにより人の行動に影響が生じると言えるのではな
いだろうか．また，ロボットのレベル分けされた振る
舞いを用意することにより，人の認識に影響を与える
振る舞いを段階的に調べることが出来ると考える．

3 研究プラットフォーム

3.1 ランプ型ロボット〈Lumos〉

本研究で用いるランプ型ロボット〈Lumos〉は身体
動作によって内部状態を表出するロボット [5]である．
特徴的なランプシェードはロボットの頭部として志向
性を印象付けられる．外見はランプであるが，胴体が
伸縮し頭部が指向性を持つことから，振る舞いによって
は生き物らしい印象を与えると考えられる．生き物で
はなく無機物を模しているため，外見による先入観や固
定概念の影響を極力少なくしており，〈Lumos〉の身体
動作を人は自由に解釈可能であると考える．〈Lumos〉
はロボットでありながらランプという役割を併せ持つ

図 2: 〈Lumos〉のハードウェア設計

図 3: 〈Lumos〉のシステム構成

ため，人の認識によってオブジェクトにもエージェン
トにもなり得る．

3.2 〈Lumos〉の構成

〈Lumos〉の構成部品を図 2に示す．カメラとマイ
クを入力として周囲の情報を取得する．サーボモータ
によりロボットの姿勢やランプシェードの向きを制御
する．また，スピーカと LEDを用いて，音と光の情報
を表出可能とする．
〈Lumos〉は外部に設置された PCによって制御さ
れている．システムの構築にはROS(Robot Operating

System)を用いている．

4 インタラクションデザイン

4.1 コンセプト

〈Lumos〉が自律的に動いていると生きているかの
ように感じ，ランプシェードが人の顔や人が注視して
いる対象に向いているとソーシャルな存在感を感じる．
全身で私たちへと気持ちを伝えているかのように見え



る．一方で，〈Lumos〉が全く動かなければ，それはた
だのテーブルランプとして日常に溶け込む．〈Lumos〉
は日常に寄りそう人工物という役割を持ちながら，人
との関係の中で生じる振る舞いによってソーシャルな
存在としての役割を生み出す．

4.2 インタラクション例

ここでは，筆者が想定しているインタラクションに
ついて紹介する．人工物を模したロボットであっても，
振る舞い次第で人の認識を変化させ，人の行動に影響
を与えられるのではないかと考える．〈Lumos〉がソー
シャルな振る舞いをすることで人がロボットを「他者」
として認識し，社会的促進の効果を引き出せるのでは
ないだろうか．
ソーシャルな振る舞いとして，人の存在を意識した動
作を取る．カメラから得られる人の顔情報から注目し
ている方向を推定し，人の注視方向を参考に〈Lumos〉
の振る舞いを変化させる．人が手元を見ている場合に
は，〈Lumos〉も手元を見つめ，時折，人の顔を向く動作
を取る．人が〈Lumos〉を見ている場合には，〈Lumos〉
も人の顔を見つめ，時折，人の手元に視線を移す．人
が手元も〈Lumos〉も見ていない場合には，〈Lumos〉
は自律的に周囲を見回す動作を取る．このように，人
の動作に合わせて顔の向きを変えたり，自律的に無関
係の方向を見回すような動作を取ることで，〈Lumos〉
は単なる置物から人らしいソーシャルな存在へと変化
するのではないだろうか．

5 まとめと今後の展望

本研究では，身体動作で想いを伝えるランプ型ロボッ
ト〈Lumos〉を用いた，人の認識に影響を与えるロボッ
トのインタラクションデザインを紹介した．ロボット
でありながらオブジェクトとしての活用方法も併せ持
つロボットはユニークな存在であり，様々なインタラ
クションの活用場面が考えられる．シンプルなコンセ
プトのロボットの振る舞いが人の認知や行動に影響す
ることを，実験を重ねながら明らかにしていきたいと
考えている．
今後の展望として，実際に〈Lumos〉の振る舞いに
よって人の行動にまで影響を与えられるかを確認する
ため，予備実験を行う予定である．〈Lumos〉を設置し
たテーブル上で実験協力者にタスクを遂行させ，ロボッ
トの印象評価アンケートを行う．様々な社会的促進に
関する実験を参考にしたタスクを与えて，ロボットに
よる社会的促進効果を計る指標としたい．ソーシャル
な振る舞いの条件，〈Lumos〉が機械的な動作を取る条
件，乱数により指向方向を決定する不規則な動作の条

件など，振る舞いに差をつけた条件で実験を実施する．
各条件におけるタスク遂行結果の比較と，アンケート
によるロボットの印象評価から結果を分析する．
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