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Abstract: 本研究ではロボットの外見設計として服装に着目し，ロボットがタスクに合わせて服装
を変化させる VRシステムを開発した．服装には他者に対して自身の役割や能力を示す効果がある
ため，ロボットの外見に衣服を採用することで，単一のロボットであっても複数のタスクに対する役
割や能力を適切に表現できると考えられる．開発したVRシステムでは，ロボットとユーザとが同じ
空間を共有している状態において，ロボットがタスクに合わせた服装変化を行う．

1 はじめに
ユーザとインタラクションを行いながら自身の行動を
決定するロボットにとって，その外見はユーザにロボッ
トの能力や特性を伝え，ロボットをどんな用途で使う
かを判断させるための重要な要素である [5, 2]．Kiesler

ら [4]は，犬を飼った経験を持つ人は，そうでない人と
比べて犬の外見をしたロボットと友好的な関係を持つ
ことを報告している．Lohseら [6]は，インターネット
調査を用いて 4つの外見のロボットがどういったタス
クに適しているとユーザが判断するかを調査しており，
外見の違いによって，適していると判断されるタスク
が異なることを報告している．これらの研究からもロ
ボットの外見はユーザとロボットとのインタラクショ
ンにおいて，重要な役割を果たしていることがわかる．
しかし，ロボットの外見設計には実用的な法則は見出
されておらず，状況に応じて動的に変化する外見に対
してはほとんど調査されていない．
人間が着用する服装には社会的効果として，専門性，
地位，資格を有していること，グループの一員であるこ
とを他者に伝えることがあるとされている [3]．ロボッ
トが衣服を着用することで，人のようにタスクへの専
門性を表現でき，ユーザにとって有益となることが考
えられる．
本研究では，ロボットの外見設計の 1つとして特定
のタスクに合わせて専門性を示すための服装に着目し，
ロボットの動的な服装変化手法と，ロボットとユーザ
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とが空間を共有する VRシステムとを提案する．提案
する VRシステムでは，ユーザとロボットは同じ空間
を共有することが可能なため，現実世界における空間
共有を想定した実験での利用をめざす．

2 空間共有のためのVRシステム
ユーザとロボットとが同一空間を共有した状態で，ロ
ボットがタスクに合わせた服装変化を行った際のユー
ザの印象を調査することを目的とし，実験用 VRシス
テムを開発した．
空間共有実験用VRシステムを図 1に示す．VRシス
テムは Unityを用いて開発され，家庭のリビングダイ
ニングキッチンが再現されている．窓や冷蔵庫といった
オブジェクトはロボットがタスク行動を行う際に開閉
が可能である．ユーザはこの VRシステム内で，一人
称視点で頭部の動きに合わせて視点を変更したり，空
間内の任意の場所に移動が可能である．VRシステム
では，ユーザの視野にロボットが存在したか，どういっ
た経路を移動したかといった情報が記録される．
VRシステム内で動作するロボットの 3Dモデルと服
装のデザインの一例を図 2に示す．3Dモデルは Soft-

Bank社の Pepperを参考に Blenderにて作成された．
Pepperは日本でもこれまでに多くの企業で利用されて
おり，社会的に受け入れられているデザインだと考え
られる．ロボットがVR空間内で行うタスクは，ロボッ
トに任せたい家事タスクを調査した研究 [1]を参考に掃
除，料理，洗濯に設定した．
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図 1: リビングダイニングキッチンを再現した VR空間の様子

図 2: ロボットの外見
　　 左から，着衣なし，料理用，掃除用の服装の例

3 まとめ
本研究では，ロボットの外見設計の 1つとして特定の
タスクに対して専門性を示すための服装に着目し，ロ
ボットの動的な服装変化手法の提案と，ロボットとユー
ザとが空間を共有するVRシステムの開発を行った．タ
スクに合わせたロボットの服装変化は，単一のロボッ
トであっても複数のタスクに対して専門性を表現でき
る可能性があり，ロボットの外見設計として有益であ
ることが見込まれる．また開発したVRシステムでは，
ユーザとロボットとが同一空間を共有した条件で実験
を行うことが可能であり，ユーザの視野や移動，ロボッ
トとの距離など様々な情報の取得が可能である．今後
は，開発した VRシステムを用いて，ロボットがタス
クに合わせた服装変化を行った際のユーザの行動や印
象を調査する予定である．
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