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Abstract: テレビ番組をきっかけとしたつぶやきや対話をするコミュニケーションロボット（テ

レビ視聴ロボット）の研究開発を進めている．本稿では，感情表現をするロボットを見た人への

感情の伝わり方と，ロボットの外観が与える印象についての調査結果について述べる．調査対象

のロボットには，これまで我々が用いてきた人型ロボット（A型）と，新たに開発中の動物型ロ

ボット（B型）を用いた．調査のために実施した Webアンケートの分析結果から，現状の感情表

現動作の実装では，A型の方が意図した感情が人に伝わりやすい一方，B 型の外観の方がポジテ

ィブな印象を与えていることが分かった．また，ロボットが動作する動画を見ることで，そのロ

ボットへの印象が良くなる傾向があることも分かった． 

 

1 はじめに 

 複数人でテレビを視聴することは，テレビ番組か

ら得られる楽しさだけでなく，テレビ番組をきっか

けとした人同士のコミュニケーションや感情の共有，

同じ時間を過ごすことなどによる楽しさやうれしさ

を与える効果があると考えられる．しかし，我が国

の現在の平均世帯人員は減少傾向[1]にあり，また映

像視聴デバイスの普及による視聴形態の多様化[2］

や，とりわけ個人視聴が進んでいることから，複数

人でテレビを視聴する機会は減少している傾向にあ

る． 

以上の背景から，我々は複数人でテレビを視聴す

る楽しさ，うれしさを与えてくれるコミュニケーシ

ョンロボット（以下，テレビ視聴ロボット）の研究

開発を進めている[3］．我々が開発をしているテレビ

視聴ロボットは，視聴中の番組をきっかけにしたつ

ぶやきや対話を行う機能を有する[4]．このようなロ

ボットの存在により，人とロボットのコミュニケー

ションだけではなく，人同士のコミュニケーション

の活性化や新たな発見などの効果があると考えてい

る． 

ロボットとのテレビ視聴をする効果について，映

像の内容に沿った感情表現動作をするロボットとの

共同視聴を行った実験がある[5]．ここでは，感情表

現動作をするロボットが存在することで，視聴して

いる映像に対する情動体験が向上することが示され

ている．また，文献[6]によると，ロボットによる感

情表現は，人へ親近感を与え，人と円滑にコミュニ

ケーションを取ることにおいて，重要な役割を果た

すと述べられている．そのため，ロボットと人が楽

しくテレビ視聴するときにおいても，人に親近感を

与え円滑なコミュニケーションを実現するには，ロ

ボットが豊かに感情を表現し，その感情表現が人に

正しく伝わることが必要であると考えている． 
そこで，これまで我々が用いてきた外観の異なる

2 体のロボットを対象に，ロボットの身体的な感情

表現動作が人へどのような感情表現として伝わって

いるのか，ロボットの外観が人にどのような印象を

与えているかについて調査することにした．  
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本報告では以下，2 章ではロボットの感情表現動

作に関する関連研究について述べ，3 章では調査方

法と調査に用いたアンケート項目について述べる．

4章では，アンケートの解析結果について述べ，最後

に 5章でまとめる． 

 

2 関連研究 

ロボットの身体的な動作に着目し，ロボットの意

図した感情を人は読みとることができるのかを評価

した研究がある[7]．ここでは，ヒューマノイドロボ

ット（The Social Robot Brian 2.0）が表出した 8

つの感情（sadness, elated joy, anger, interest, 

fear, surprise, boredom, happiness）を人が正し

く認識できるかを実験している．実験の結果，

interest と fear を除く感情において認識率がチャ

ンスレベルを上回り，全体的に人はヒューマノイド

ロボットの身体言語(body language)から感情を認

識できることが明らかとなった．本研究では，人型

と動物型の 2 体のロボットを対象に，各ロボットの

伝わりやすい感情と伝わりにくい感情の評価を行っ

た．  

ロボットとの感情的インタラクションは外観の悪

印象を暖和するのかを調査した研究がある[8]．この

調査では，人がロボットを撫でると喜びを表す感情

表現動作をする 2 体のロボットを対象に，その印象

を SD法（Semantic Differential method）[9]を用

いて評価している．回答結果から，感情的インタラ

クションはロボットの印象に影響し，親しみを向上

させることが示されている．また，視線制御動作を

するロボットの印象を評価した研究[10]では，ロボ

ットの外観は人がロボットへ抱く印象に大きな影響

を与えることが述べられている． 

本研究では，テレビ視聴ロボットとして用いてい

る 2 体のロボットを対象に，感情表現動作をするロ

ボットを見た際の人への感情の伝わり方と印象につ

いて調査することを目的とした．テレビ視聴ロボッ

トは，テレビの方向を向きながら行う視聴動作と，

人の方向を向いて行う対話動作の２つの動作を有す

るため，人は後ろ姿のロボットと，視線を合わせた

ロボットを見ることが多い．そこで，本研究では，

ロボットが前向きと後ろ向きの場合で各感情表現動

作の感情の伝わり方の違いを調査した．  

 

3 調査概要  

3.1 調査対象のロボット 

調査には，我々がこれまでテレビ視聴ロボットの

実験に利用してきたヴイストン社の人型ロボット

CommU[11]（以下，A型）と，新たに開発中の動物型

ロボット（以下，B型）を用いた．図１に外観を示す． 

 

図 1：A型（左）および B型（右）のロボット 

A 型は胴体や腕，首などの他に，目や瞼を制御で

き，顔表情を使った感情表現動作が可能という特徴

がある．B 型は A 型にはない足やしっぽがあり，し

っぽの動きや LED を制御することで後ろ姿からでも

動きを示すことができる特徴がある．A 型と B 型の

諸元を表 1に示す． 

表 1 ロボットの諸元 

 Ａ型 Ｂ型 

可動部 胴体 2 軸，腕 2 軸×

2，首 3軸，目 3軸，

まぶた 1軸，口 1軸 

計 14 個のモーター

を搭載 

腕 1軸×2，首 2軸，

足 1軸×2，しっぽ 1

軸，回転台 1軸 

計 8 個のモーターを

搭載 

ＬＥＤ 頬（R）×2，胸（RGB）

×1 

両目（RGB），おなか

（RGB），しっぽ（RGB） 

A型には，10種類の感情表現動作を搭載している

[12]．10種類の感情は，テレビ視聴時の感情とし

て想定される感情をラッセルの感情円環モデル[13]

の中から選択した．感情表現動作は，モーションデ

ザイナーが感情表現をした身体動作の姿を，プログ

ラマーが参考にし，各感情の動作をプログラミング

したものである．制作したロボットの感情表現動作

の種類を図 2に，動作の詳細を付録 Aに示す． 

図 2：ラッセルの感情円環モデルと A型に実装した 

10種類の感情表現動作 



開発中の B型には，A型と同じような動作をさせ

るため，表 2に示すように，A型の各部位のモータ

ーの制御を B型の対応する部位のモーターの制御に

割り当てた． A型にはない B型の部位のしっぽ，

足については，それぞれ A型の瞼，肩（ピッチ軸）

を割り当てた．A型を B型にマッピングした際に割

り当てた各部位を表 2に示す．可動範囲や LEDの調

整などは一部手作業で修正を行った．B型の動作の

詳細を付録 Bに示す． 

表 2 ロボットの各部位の割り当て表 

A型 B型 

胴体ヨー 台座 

左肩ピッチ 左肩 

左肩ロール 左足 

右肩ピッチ 右肩 

右肩ロール 右足 

首ヨー 首ヨー 

首ピッチ 首ピッチ 

瞼 しっぽ 

胸の LED おなかの LED 

3.2 調査方法 

2 体のロボットの感情表現動作の伝わり方と印象

の違いを調査するため Web アンケートを実施した．

調査は A 型の調査と B 型の調査を別とし，2 回に分

けて実施した．回答者はどちらの調査とも，10～70

代の男女各 30名，計 420名であり，回答者の重複は

ない． 

3.3 アンケート項目 

アンケート項目を以下に示す． 

・項目①ロボットの感情表現動作の伝わり方 

・項目②ロボットの外観から受ける印象 

 項目①の感情の伝わり方の調査は，ロボットにお

ける 10種類の感情表現動作の動画を作成し，それを

見て表 3 の回答項目の中から，最も近いと感じる感

情を１つ選択する方法とした．回答項目には，ロボ

ットに搭載した 10 種類の感情以外の感情に伝わる

可能性を想定し，ラッセルの感情円環モデルにある

「不愉快そう」「緊張してそう」も追加した．また，

「わからない」「その他（記述式）」の回答も含めた．

ロボットの向きは，図 3 に示すような前向きと後ろ

向きの各 10 種類の感情表現動作，計 20 種類につい

て調査した．前向きはロボットが振り向いて人と会

話をしている場合の向き，後ろ向きはロボットがテ

レビ視聴しているときに人がロボットを見る向きを

想定している．  

 

表 3 項目①の回答項目 

動作番号 感情 

1 驚いている 

2 興奮している 

3 嬉しそう 

4 楽しそう 

5 リラックスしている 

6 退屈そう 

7 恥ずかしそう 

8 悲しそう 

9 不愉快そう 

10 緊張している 

11 怒っている 

12 怖がっている 

13 分からない 

14 その他（自由回答） 

 

図 3：調査した前向きと後ろ向きのロボット 

項目②の外観の印象についての調査は，ロボット

の外観の写真(図１)から受ける印象を，14 組の形容

詞をもとに 6 段階のリッカート尺度を用いた SD 法

によって評価する項目と，外観の好みと，使ってみ

たいかどうかの受容性については選択回答式で答え

る項目とした．質問項目を以下に示す． 

⚫ 質問項目②-1「一緒にテレビを見るロボットと

して，(A 型と B 型)どちらのロボットの見た目

が好みですか．」回答項目「1.A型，2.B型」 

⚫ 質問項目②-2「動画のロボットは，一緒にテレ

ビを見てお話をしたり，感情表現をしてくれる

コミュニケーションロボットです．使ってみた

いと思いますか．」回答項目「1．使ってみたい，

2.使いたくない」 

 

 



4 アンケート解析結果 

4.1感情表現の伝わり方の結果 

項目①の感情の伝わり方の調査について，A 型お

よび B 型のロボットが前向きの場合の各動画の回答

の割合をそれぞれ図 4，図 5 に示す．感情表現動作

を実装していない「不愉快」と「緊張」の回答は少

なかったため，結果を見やすくするため省略してい

る．回答が最も多かった項目を太字，動画で提示し

た感情と「分からない」を除く回答項目の中で最も

回答の割合が高い感情が一致した感情を黄色で表し

ている． 

図 4：前向きの A型の感情の伝わり方の回答結果 

図 5：前向きの B型の感情の伝わり方の回答結果 

図 4 と図 5 より，意図した感情動作と回答が一致

した感情（黄色）は，A型は 7項目，B型は 3項目あ

り，A 型の方が意図した感情が人に伝わりやすいこ

とが分かる．B型は「興奮」，「嬉しい」，「楽しい」は

全て「楽しい」に見えるなど，図 2 のラッセルの感

情円環モデルにおいて，距離が近い感情が混同する

傾向があるが，A 型はこれらの動画と回答が一致し

ており，意図した感情が伝わりやすい傾向がある． 

動画と回答が一致した感情の中で，A型は「恥ずか

しい」（回答率 46％）や「悲しい」（41％）は比較的

伝わりやすい一方，「怒り」（14％）は伝わりにくく，

回答にばらつきがあることが分かる．B 型は一致し

た感情は少なかったものの「楽しい」（34％）や「怒

り」（36％）は A型よりも認識されやすいことが分か

った．ロボットによって，伝わりやすい感情が異な

ることは，A型のみが持つまぶたや，B型のみが持つ

しっぽや LED などの部位の動作による影響があると

考えられる．A型は「恥ずかしい」と「悲しい」の感

情表現動作は，まぶたを閉じる動作があり，B 型は

「楽しい」と「怒り」の感情表現動作では，しっぽ

を左右に大きく振り，LEDの色を変化させている．こ

れらの動作が感情の伝わり方に影響を与えた可能性

がある． 

A 型および B 型の後ろ向きの場合の各動画の回答

の割合をそれぞれ図 6，図 7に示す． 

図 6：後ろ向きの A型の感情の伝わり方の回答結果 

図 7：後ろ向きの B型の感情の伝わり方の回答結果 

図 6 と図 7 より，意図した感情動作と回答が一致

した感情（黄色）は，A型は 5項目，B型は 3項目あ

り，後ろ向きも A 型の方が意図した感情が人に伝わ

りやすいことが分かる． 

A型の前向きでは伝わる傾向があった「退屈」が後

ろ向きでは，「分からない」の回答の割合が一番多く

なった．「退屈」の感情表現動作には，瞼を半開きに

し，眠そうな表現をする動作があるが，後ろ向きで

はその動作が見られなくなり，認識されにくくなっ

たと考えられる．「興奮」（回答率 33％）や「楽しい」



（25％），「恥ずかしい」（46％），「悲しい」（41％）

は前向きと回答率が同じであり，これらの感情は後

ろ向きでも伝わりやすさは同じであった． 

B型は前向きと同様に伝わる感情は少なく，「リラ

ックス」「恥ずかしい」「悲しい」「怖い」などの感情

は全て「悲しい」として伝わる傾向があった．「リラ

ックス」「恥ずかしい」「悲しい」の感情表現動作で

は，しっぽを左に傾ける動作がある．この動作が「悲

しい」として伝わった可能性がある．また，「怖い」

の感情表現動作では，頭を下げ，手や足，しっぽを

小刻みに左右に振る動作をする．これらの動作が，

泣いているような動作に見え，「悲しい」として伝わ

った可能性がある．一方で，B 型は前向きと比べて

「興奮」の回答率は 24％から 35％と高くなり，認識

率が高くなった．これらは，後ろ向きになったこと

で，左右に大きく振るしっぽの動作がより印象的に

なったことで伝わりやすくなったと考えられる． 

文献[7]では，感情表現動作をするヒューマノイ

ドロボットの動画を視聴し，動画から感じる感情を

回答してもらう方法を用いた WEBアンケート調査を

行っている．ここでは，最も認識率が高い感情で「驚

き」（84％），「悲しみ」(82％)，認識率が低い感情で

「恐れ」(26％)，「幸せ」（20％）との結果が述べら

れている．本調査の結果と比較をすると，最も認識

率が高い感情で A 型は「恥ずかしい」（46％），B 型

は「悲しい」（42％），認識率が低い感情で A型は「怖

い」(3％)，B型は「驚く」（4％）であり，現状の感

情表現動作では認識率は低いと考えられる．そのた

め，今後は動作の改善が必要である． 

4.2 外観から受ける印象の結果 

 ロボットの外観の印象の調査（項目②）の回答結

果を図 8に示す． 

  
図 8：A型および B型の外観から受ける印象 

A 型と B 型のそれぞれの回答結果に対して t 検定

を実施した．また質問項目②-1，②-2 については，

A 型の動画を視聴したグループと B 型動画を視聴し

たグループの回答結果をもとに有意水準 5%とした

カイ二乗検定による 2 群間の有意差検定を実施した． 

図 8より，14項目の形容詞の内，13項目に有意差

(p<0.05)が認められた．全項目で A 型に比べ B型の

方がポジティブな印象の結果となり，外観の色合い

やキャラクター性のある見た目の可愛さから，B 型

の方が「親しみやすい」や「可愛い」などの印象が

強くなったと考えられる． 

性別，年代別による印象の違いを確認するため，

各形容詞の回答をもとに一元配置分散分析を用い，

有意差が認められた場合は性別や年代別に多重比較

を行った．その結果，A型の「怖い－怖くない」の印

象に対して，年代による有意差が認められた．A型の

「怖い－怖くない」の各世代の回答の平均値は，10

代は 3，20 代は 2.9，30 代は 2.92，40 代は 3.43，

50 代は 3.63，60 代は 3.73，70 代は 3.77 である．

多重比較の解析により，20代 30代の若年層と比べ，

60 代 70 代の高年層は A 型に対して怖くないと思う

傾向があることが分かった．これにより，A型の子供

のような外観は，高年層の方が好印象を持つことが

分かる．その他の形容詞や属性に関しては，有意差

はなかった． 

ロボットの外観の好みを調査した質問項目②-1の

結果を図 9に示す． 

図 9：質問項目②-1「一緒にテレビを見るロボッ

トとして，(A型と B型)どちらのロボットの見た

目が好みですか．」の回答結果 

図 9より，A型の動画を視聴したグループと B

型の動画を視聴したグループの間で，A型と B型

の各回答項目に有意差が認められた．2群とも B

型の方が，好まれる結果であるが，動画を見たロ

ボットの方が見なかった場合に比べて好みの回答

が多くなっていた．これにより，感情表現動作を



するロボットを実際に見ることでそのロボットへ

の印象が良くなる傾向があることが分かった． 

 テレビ視聴ロボットを使ってみたいかどうかの

受容性について調査をした質問項目②-2の結果を

図 10に示す． 

図 10：質問項目②-2「動画のロボットは，一緒に

テレビを見てお話をしたり，感情表現をしてくれ

るコミュニケーションロボットです．使ってみた

いと思いますか．」の回答結果 

図 10より，A型の動画を視聴したグループと B型

の動画を視聴したグループの間で，有意差が認めら

れた．すなわち，B 型の動画を視聴したグループの

方が，テレビ視聴ロボットを使ってみたいと思う傾

向がある．これにより，ロボットの外観や感情表現

動作をするロボットを見ることが，ロボットの使い

たいという受容性に影響していることが分かる． 

 

5 まとめ 

本稿では，「人型」と「動物型」という外観の異な

る 2 体のロボットが感情表現動作をした際の感情の

伝わり方と，外観による印象の違いについて調査し

た． 

実施した Web アンケートの回答の結果から，現在

の実装では A 型の方が前向きと後ろ向きともに感情

が伝わりやすいことが分かった．しかし，後ろ向き

では，まぶたなどの動作が見られないことにより，

伝わる感情は減少した．主に A 型のモーターの動作

を B 型のモーターにマッピングさせて動作させた B

型は，A 型と比べて伝わる感情は少ない結果ではあ

るが，「怒り」の感情は A型より伝わりやすく，後ろ

向きでは「興奮」の認識が良くなった．B型の「怒り」

と「興奮」の感情表現動作は，しっぽを大きく振り，

LEDの色を変化させる動作がある．これにより，しっ

ぽと LED の動作が感情の伝わり方に影響しているこ

とが分かる．また後ろ向きの調査では，しっぽを左

に傾ける動作を行う「リラックス」「恥ずかしい」「怖

い」は「悲しい」の感情に伝わる傾向があることが

分かった．前向きの調査では，しっぽを左右に振る

動作を行う「興奮」，「嬉しい」，「楽しい」は全て「楽

しい」に見えることから，図 2 のラッセルの感情円

環モデルにおいて，距離が近い感情は混同する傾向

があった．これらのことから，しっぽの動作だけで

はなく，LED の色を生かした動作にすることで伝わ

る感情を改善できる可能性がある．  

外観の印象の調査では，B型の方が印象は良く，好

まれる傾向があった．しかし，動画を見たロボット

の方が見なかった場合に比べて好みの回答が多くな

っていたことから，感情表現動作をするロボットを

見ることで印象が良くなる傾向があることも分かっ

た． 

今後はそれぞれの感情動作の部位ごとの特徴的な

動作を分析し，今回の回答結果を用いて，正しく感

情が認識されている動作と誤認識させている動作を

特定することで，伝わりにくかった感情表現動作の

改良を進めていく． 
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付録Ａ 

A 型と B 型の各感情の動作の詳細と，テレビ視聴

ロボットとして実装する際の状態例を以下に示す． 

⚫ A型の感情表現動作 

①【驚く】：両手を挙げて「わぁー」とびっくり

するような動作と同時に胸と頬っぺたの

LEDを赤に点灯（動作時間:7秒） 

状態例：予想していなかった展開になって

驚いたような様子 

 

②【興奮】：両手を挙げる動作と同時に胸と頬っ

ぺたの LEDが赤に点灯（動作時間:6秒） 

状態例：興奮してスポーツ番組を視聴して

いる時のような様子 

 
③【喜び】：両手を挙げて拍手のような動作と同

時に胸と頬っぺたの LEDが赤に点滅 

状態例：音楽番組で好きな歌手が出てきて

喜んでいるような様子（動作時間:6秒） 

 
④【楽しい】：両手を交互に挙げると同時に胸と

頬っぺたの LEDが赤に点滅 

状態例：面白い番組を楽しそうに視聴して

いる時のような様子（動作時間:6秒） 

 

⑤【リラックス】：目が半開きの状態で体を前後

に揺れると同時に胸の LEDを緑に点灯 

状態例：美しい自然番組を視聴してリラッ

クスしているような様子（動作時間:8秒） 

 

⑥【退屈】：瞼を閉じて右手を上げて眠そうな動

作をと同時に胸の LEDを緑に点灯（動作時

間:6秒） 

状態例：視聴している番組がつまらなくて

退屈しているような様子 

 

 



⑦【恥ずかしい】：瞼を閉じて頭をかいて照れて

いるような動作と同時に胸と頬っぺたの

LEDが赤に点灯（動作時間:7秒） 

状態例：恋愛番組を視聴して照れているよ

うな様子 

 
⑧【悲しい】：瞼を閉じて首を横に振り，がっか

りしているような動作と同時に胸の LEDを

青に点灯（動作時間：7秒） 

状態例：クイズ番組で予想が外れてがっか

りしているような様子 

 

⑨【怒り】：左手を挙げて「コラ！」と怒るよう

な動作と同時に胸の LEDを赤に点灯（動作

時間:6秒） 

状態例：イライラして怒っているような様

子 

 

⑩【怖い】：瞼を閉じて両手を挙げて震えている

ような動作と同時に胸の LEDを青に点灯

（動作時間:5秒） 

状態例：ホラー映画を視聴して怖がっている

ような様子 

 

付録Ｂ 

⚫ B型の感情表現動作 

B型の感情表現動作（LEDの初期設定は，目

はオレンジ，しっぽとお腹は緑で点灯．各感

情の動作の際に，色を変化させていない場合

は初期設定の色のままで動作する） 

①【驚く】：両手を下げて，頭を少し上げ，

「え？」と驚くような動作（動作時間:6

秒） 

 

②【興奮】：しっぽと足を左右に振り，右手と首

を上下に振る動作と同時にしっぽと目の

LEDがオレンジに点灯，お腹の LEDはオレ

ンジに点滅（動作時間:6秒） 

 
③【喜び】：首と手を上下，足としっぽを左右に

振る動作（動作時間:5秒）  

 
 



④【楽しい】：台座が小刻みに左右にスライド

し，両手を上下に動作（動作時間:5秒） 

 
⑤【リラックス】：頭を少し下げ，しっぽを少し

左右にゆっくり振る動作（動作時間:8秒） 

 

⑥【退屈】：右手を下げ，しっぽを左に傾け，首

を上下に揺らす動作（動作時間:6秒） 

  
⑦【恥ずかしい】：しっぽを左に下げた状態で，

首を左右に振り，左手を下に左右に振る動

作（動作時間:7秒） 

 
⑧【悲しい】：首を横に振り，しっぽを左に傾

け，がっかりしているような動作(動作時

間:7秒） 

 
⑨【怒り】：しっぽを左右に大きく振り，左手を

挙げて「コラ！」と怒るような動作と同時

に全 LEDを赤に点滅（動作時間:5秒） 

 

⑩【怖い】：手と足，頭を小刻みに振り，震えて

いるような動作と同時に全 LEDを青に点灯

（動作時間:5秒） 

 


