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Abstract: In this study, we examined the effect of robot personality on the user’s psychological

and physical distance to the robot. The endings and speed of the robot’s speech were manipulated

to create robots with unique or impersonal personalities. Participants were asked to observe the

interaction between one of the robots and the experimenter, take a picture with the robot, and

then evaluate their impressions. The results showed that participants who observed the unique

robot had a more favorable impression of the robot and were more likely to get closer to the robot

during the photo shoot than the participants who observed the impersonal robot.

1 はじめに
高齢者のセラピー [1, 2]や発達障害児の療育 [3]、学
生のメンタルヘルスケア [4]などの場面でソーシャルロ
ボットが活用されるようになってきた。このような人
間とロボットが密接に関わる場面では、人間のロボッ
トに対する心理的・物理的距離感について理解を深め
ることが重要である [5]。ロボットに対する親しみ・信
頼・不安等の心理的距離は、ロボットのインタラクショ
ンを受け入れるかどうか、長期的にロボットを活用す
るかどうか、などに直結する。またロボットとの物理
的距離はロボットの圧迫感やロボットに対する不安感
に影響を与える。人間と円滑に関わるロボットを設計
するには、人間とロボットの心理的・物理的距離に関
して状況に応じた適切な距離感やその変化に影響を与
える要因について研究を進めていく必要がある。
ロボットを含む対話エージェントとの心理的距離を
近づけるために、エージェントにキャラクタや個性を
付与することが重要であることが指摘されている [6]。
キャラクタとは、「まじめ」や「感情豊か」のような対
人印象 [7]や「50歳の女性」のような個人属性 [6]、性
格やペルソナ [8]によって与えられる人物像のことであ
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る。キャラクタを与えるためにエージェントの外見 [9]

や動き [10]、話速 [11]、話し方 [12]などが操作される。
キャラクタを構成するこれらの調整可能な性質を本稿
では個性と呼ぶこととする。人間とロボットの心理的
距離を近づけるには、人間にとって親しみやすい（ロ
ボットの役割によっては「信頼しやすい」または「知
性を感じられる」）個性を与えることが必要である。
ロボットは、コンピュータ上の対話エージェントと
異なり、身体を有するメディアであるため、人間との
間に物理的距離があり、時には接触 [13, 14]が発生す
る。例えば、ロボットを活用した高齢者セラピーの研
究では、高齢者がアザラシ型ロボットの Paroをなでる
様子や [1]、赤ちゃん型ロボットの『かまって「ひろちゃ
ん」』をあやす様子 [2]が観察されている。こうした触
れ合いが高齢者の精神的な安息やロボットの受容性に
寄与していることが示唆されている。また、科学館で
実施された展示説明を行う自律移動ロボットシステム
の研究では、ロボットが展示を説明する際、人間との
距離を近づけることで、説明を受ける人間はそのロボッ
トに対する親しみを感じたと報告している [15, 16]。
人間とロボットの間の心理的距離と物理的距離は相
互に影響すると考えられる [5]。人間同士の場合、相手
との心理的距離が近ければ、近い物理的距離が許容さ
れるということが経験的に予測される。しかしながら、
人間とロボットの間にそのような現象が生じるかどう
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かは明らかではない。MummとMutluらは、ロボット
の好感度（好ましい振る舞いをする条件と失礼な振る
舞いをする条件）と視線の振る舞い（視線を合わせる
条件と合わせない条件）を操作し、人間がロボットに
どれくらい接近するかを調べた。実験の結果、好感度
が違っても人間とロボットの物理的距離はほとんど変
化しないことが分かった（ただし、ロボットが視線を
合わせる場合のみ、ロボットの好感度が低い条件の参
加者は距離をとる傾向にあった）。この結果は人間同士
の経験的な結果と矛盾している。この実験で測定され
た距離は、参加者がロボットの背中に書かれた単語を
見るためにロボットに近づいた時の距離であり、参加
者が「このロボットと関わろう」という意図によって
生じた距離ではなかった。そのため、条件間の違いが
小さかったのではないかと考える。人間とロボットの
心理的・物理的距離を統合的に検討していくためには、
人間にロボットへの接近・接触を志向させる状況での
振る舞いを明らかにしていく必要がある。
そこで、本研究では人間にロボットへの接近・接触
を志向させる状況において、ロボットの個性が人間の
心理的・物理的距離に与える影響を明らかにすること
を目的とする。この目的を達成するため、我々は「親
しみやすい個性を持つロボットは、人間のロボットに
対する心理的距離および物理的距離を近くする。」とい
う仮説をたて、これを検証する実験を実施した。本稿
では実験の詳細（2章）と結果（3章）、考察（4章）を
述べた後、本研究を通じて得られた知見をまとめる（5

章）。

2 方法
本研究では、ロボットの個性が人間のロボットへの
心理的・物理的距離感に与える影響を明らかにするた
めに参加者実験を実施した。具体的には、参加者に、個
性的なロボットまたは没個性的なロボットのいずれか
と実験者のインタラクションを観察させ、その後、参
加者にそのロボットと写真撮影をさせた。そして、そ
の写真上での参加者とロボットの距離、参加者のロボッ
トに対する印象、第三者によるその写真での参加者と
ロボットの親しみ度合いを評価した。

2.1 実験設計
実験設計として参加者間実験を採用した。実験条件
を以下に示す。

• 個性的条件
• 没個性的条件

個性的条件ではロボットに個性を与え、没個性的条
件では個性を与えなかった。ロボットが個性的か没個
性的かについては発話の語尾と速さで定義した。
発話の語尾に着目した理由は、知見の応用が容易な
ためである。日本語の場合、発話の語尾の変更は様々
な種類の発話に対して適用可能である。また、発話内
容は様々な変更方法があり得るため、条件間の違いに
影響を与える要素が多くなり、分析が複雑になる可能
性があった。発話内容を統一した上で発話に個性を出
すことを考えた結果、会話内容そのものには影響を与
えない語尾に焦点を合わせることとした。個性的なロ
ボットの語尾を決めるにあたり、普段耳にしない言葉
にする必要があった。一般によく使用される語尾（例
えば、「～でござる」や「～だにゃん」など）にすると、
参加者たちはその語尾を使用する異なるキャラクタを
想起する可能性がある。それらのキャラクタの性格が
異なる場合、同じ語尾であっても心理的・物理的距離に
異なる影響を与えると考えられる。そこで、「あつまれ
どうぶつの森」の住民データ1を参考に語尾と性格の設
定を行った。上記のサイトには、実際にゲーム内に存
在しているキャラクタに関するデータが収集されてお
り、キャラクタの口癖（語尾）と性格が紐づけられた
データが記されている。そのデータの中から、聞きな
じみのない「だバンブ」という語尾を個性的なロボッ
トの語尾として採用した。
発話の速度に着目した理由は、「だバンブ」が語尾で
あるキャラクタは「ぼんやり」という性格設定で、語
尾からもその親しみやすい性格がイメージでき、この
性格に合った発話速度にすることで、参加者がロボッ
トの性格を理解しやすくなると考えた。よって、個性
的なロボットにおける発話速度は遅めと設定した (本実
験で用いるロボットの標準的な発話速度を１とした場
合、0.6と定めた)。次に、没個性的なロボットを設定
するにあたり、個性的なロボットと差をつけるため特
徴的な語尾は設定せず、発話速度においても標準的な
速度とした。(本実験で用いるロボットの標準的な発話
速度を１とした場合、聞き取りやすさを考慮した上で
0.9と定めた。)。各条件の語尾と話速を表 1に示す。

表 1: ロボットの個性付け
条件 語尾 話速
個性的 だバンブ 0.6

没個性的 ね、だ、だよ 0.9

1https://hyperwiki.jp/acnh/npcdata



2.2 参加者
実験の参加者は、同志社大学に通う学生 27人（男性：

16人、女性：11人）であった。参加者の内、13人（男
性：9人、女性 4人）は個性的条件に、14人（男性：7

人、女性 7人）は没個性的条件に無作為に割り当てた。
撮影された写真を評価する第三者（写真評価者）は

62人（男性：30人、女性 32人）であった。
実験参加者と写真評価者の選定手順について、実験
者の機縁を通じて募集した。なお、スクリーニングは
一切行わず、また実験参加にあたっての報酬はなしと
した。

2.3 実験システム
実験者とロボットが会話を行うための遠隔操作型会
話ロボットシステムを構築した。本システムでは、別の
実験者（操作者）が遠隔操作することによりロボットが
事前に決められた言葉を発話する。実験ではテーブル
トップサイズのソーシャルロボット「Sota(ソータ)」を
使用した。本実験で用いたシステム構成を図 1に示す。

図 1: 遠隔操作型発話ロボットのシステム構成図

発話生成モジュールは、クリックされた発話ボタンに
応じてPythonから利用可能なGoogleの音声合成API

を用いて音声発話を生成し、ロボットに送信する。発
話ボタンは事前に決められた会話内容をもとに作成さ
れた。操作者は実験者とロボットの会話を聞きながら、
適切なタイミングで発話ボタンをクリックした。それ
によりロボットが発話し、実験者との会話が成立する
ようにした。なお、会話内容はロボットの個性に関わ
らず統一し、また参加者が自然体で実験に参加できる
よう、図 2に示すような日常会話を設定した。

図 2: 条件別会話例（上：個性的条件,下：没個性的条件）

2.4 実験環境
実験を実施した環境について、以下の図 3に示す。

図 3: 実験者とロボットのインタラクションを観察する
時の実験環境

実験空間をパーテーションにより仕切り、「ロボット
の遠隔操作を行う部屋」と「ロボットとインタラクショ
ンをする部屋」に分けた。「ロボットの遠隔操作を行う
部屋」では、操作用 PCを設置した。「ロボットとイン
タラクションをする部屋」には、実験風景を録画する
ための３脚付きカメラを手前に置いた。参加者を中央
に座らせ、右奥にいるロボットと実験者が見えるよう
にした（図 4）。机と左側に設置した３脚付きカメラは、



実験者とロボットの会話終了後に参加者がロボットと
写真撮影をするために使用した。

図 4: 実験中の様子

写真撮影時には、参加者は図 5の実験者の位置に移
動し、写真を撮影した。その際、実験者はロボットを
操作する部屋に移動し、参加者が人目を気にせず撮影
できる空間を作った。また、床にテープを貼り付ける
ことで、参加者が写真撮影を行う位置を統一した。

図 5: ロボットと写真撮影する時の実験環境

2.5 実験手順
参加者には実験環境に来てもらい、図 3に示した参
加者の位置で待機するように指示をした。次に、実験
者がロボットを手に持って実験部屋に入り、ロボット
との会話（図 2参照）を参加者に聞かせた。会話終了
後、実験者が参加者にロボットとの写真撮影を依頼し
た。特に写真撮影を行う理由は説明せずに「ロボット
とツーショットの写真を撮影して下さい」とだけ伝え
た。なお、撮影の際にはロボットを手に持つ、または
机に置いてもどちらでも構わないと伝えた。カメラは
実験者のスマートフォンを使用し、10秒間のタイマー
設定を行った状態で準備した。参加者に自分のタイミ
ングで押して撮影してもらうように説明した。写真撮

影中に実験者は遠隔操作を行う部屋で待機しているた
め、参加者には撮影完了後に声をかけてもらうように
指示した。撮影後、ロボットに対する印象を評価する
アンケートに回答させた。
また後日、写真評価者に撮影された写真に対する印
象を評価するアンケートに回答させた。本アンケート
はオンライン上で行われた。

2.6 測定項目
測定項目は次の３つであった。

1. ロボットと参加者の物理的距離・接触
2. 参加者のロボットに対する印象評価
3. 撮影された写真に対する第三者の印象評価

それぞれの項目について以下で説明する。

2.6.1 ロボットと参加者の物理的距離・接触
この測定項目はロボットの個性がユーザのロボット
への物理的距離に与える影響を検証するために設定さ
れた。具体的には、撮影された写真上のロボットと参
加者の目と目の中心を端点とし、その２点における最
短距離を測定した。測定方法として、撮影された写真
を PCに取り込み、写真データの縦の長さが PC画面
の縦の長さと一致するように表示し、定規を用いて物
理的に測定した。そのため、距離の単位は cmである。
また、参加者がロボットに触れたかどうかも判定した。
これを図 6に示す。そして、実験中の様子を撮影した
動画をもとに、参加者がロボットに触れた回数と時間
を計測した。

図 6: 距離の測定方法と触れている例と触れていない
例（左：触れていない、右：触れている）



2.6.2 参加者のロボットに対する印象評価
この測定項目はロボットの個性がユーザのロボット
への心理的距離に与える影響を検証するために設定さ
れた。実験後のアンケートで、実験を通して感じたロ
ボットに対する参加者の印象を測定した。ここでは、小
笠原ら (2015)にて、ロボットに対する好感度や人間ら
しさを測定する際に用いられている形容詞対を参考に、
9つの形容詞対を用いて 5件法による評価とした [17]。
使用した形容詞対を以下に示す。

• 親しみやすい-親しみにくい
• 自然-不自然
• 面白い-退屈な
• 好き-嫌い
• 飽きにくい-飽きやすい
• 人間的-機械的
• 良い-悪い
• 知性のある-知性の無い
• 明るい-暗い

2.6.3 撮影された写真に対する他者からの印象評価
この測定項目はロボットの個性がユーザのロボット
への心理的・物理的距離に影響を与えるとしたとき、第
三者の視点からその距離感の違いを判別できるか検証
するために設定された。測定方法としては、アンケー
トを用いて、ロボットと参加者が撮影した写真に対し
て、他者による親密度評価を測定した。具体的には、写
真に写っているロボットと人間が「親密そうか」とい
う質問に対し、5件法にて評価させた（1が親しみが低
く、5が親しみが高い）。

3 結果
3.1 ロボットと参加者の物理的距離・接触
ロボットと参加者の物理的距離および接触に関する
結果を図 7に示す。

3.1.1 物理的距離
写真におけるロボットと参加者の距離の平均は、個
性的条件において 2.95（SD=1.52）、没個性的条件に
おいて 3.82（SD=1.95）であった。t検定を実施した結
果、個性的条件と没個性的条件の間に有意差は認めら
れなかった（t(25)=-1.24, p=0.23,Cohen’s d=0.46）。

図 7: ロボットと参加者の物理的距離および接触に関す
る結果。接触した参加者数に関して、Touch=1が接触
した参加者の数、Touch=0が接触しなかった参加者の
数である。

3.1.2 接触した参加者の割合
写真においてロボットに触れていた参加者は個性的条
件において 10人、没個性的条件において 5人であった。
ロボットに触れていなかった参加者は個性的条件におい
て 3人、没個性的条件において 9人であった。χ2検定
を実施したところ、有意差が認められた（χ2(1)=4.64,

p=0.031）すなわち、個性的条件の方が、没個性的条件
より写真撮影時にロボットに触れた人が多いことが示
された。

3.1.3 接触回数
動画において参加者がロボットに触れた回数の平均
は、個性的条件において 1.15（SD=0.77）、没個性的条
件において 0.85（SD=0.66）であった。t検定を実施し
た結果、個性的条件と没個性的条件の間に有意差が認
められなかった（t(25)=1.28, p=0.21）。

3.1.4 接触時間
動画において参加者がロボットに触れていた時間の
割合を平均したもの (触れた合計時間/動画合計時間)

は、個性的条件において 0.28（SD=0.18）、没個性的条
件において 0.12（SD=0.12）であった。t検定を実施し



た結果、個性的条件と没個性的条件の間に有意差が認
められた（t(25)=2.86, p=0.01,Cohen’s d=1.07）。す
なわち、個性的条件の方が、没個性的条件より写真撮
影時にロボットに長く触れていたことが示された。

3.2 参加者のロボットに対する印象評価
実験参加者のロボットに対する印象評価を、個性的
条件と没個性的条件それぞれにおいて、形容詞ごとに
平均を比較した。これを表 2に示す。また、t検定を実
施したが、全ての形容詞について有意差は認められな
かった。

表 2: 各条件での実験参加者のロボットに対する印象評
価の平均

形容詞 個性的 没個性的
親しみやすい 4.08 3.93

自然 3.46 3.64

面白い 4.31 4.29

好き 4.23 4.21

飽きにくい 3.62 3.57

人間的 2.46 3.07

良い 4.31 4.14

知性のある 3.92 4.00

明るい 4.23 4.36

写真に対する他者からの親密度評価の平均は、個性
的なロボットを観察する条件において 2.97（SD=0.45）、
没個性的なロボットを観察する条件において3.11（SD=0.70）
であった。t検定を実施した結果、個性的なロボットを
観察する条件と没個性的なロボットを観察する条件の間
に有意差が認められなかった（t(25)=-0.58, p=0.57）。
この結果を図 8に示す。

図 8: 各条件での写真に対する他者からの印象評価

4 考察
4.1 結果の解釈
測定項目 1のロボットと参加者の物理的距離・接触
の測定では、個性的条件の方が、ロボットに触れた参
加者が多く、触れている時間も長いという結果が得ら
れた。このことから、ロボットの個性が人間にロボッ
トに対して接触を促す、すなわち物理的距離を近づけ
る可能性が示された。
測定項目 2の参加者本人のロボットに対する印象評
価では、個性的条件と没個性的条件の間で違いがある
とは言えないという結果になった。ただし、データの
傾向としては、没個性的条件の方は、知性があり自然
な印象であったのに対し、個性的条件の方は、親しみ
やすく好感のある印象であった。このことから、個性
的なロボットを観察した参加者は、ロボットに対して、
ぼんやりとした親しみのある印象を持った可能性が示
唆された。
測定項目３の撮影した写真に対する他者からの親密
度評価においても、個性的条件と没個性的条件の間で
違いがあるとは言えないという結果になった。データ
の傾向としては、予想外の結果なことに、個性的なロ
ボットを観察するより、没個性的なロボットを観察した
参加者の方が他者からの写真におけるロボットとの親
密度評価の平均が高かった。このような結果が得られ
た理由としては、第三者が静止状態の写真しか観察し
ていないということが考えられる。測定項目 1の結果
に寄れば、ロボットに触れた参加者は個性的条件で多
かったものの、参加者とロボットの距離は条件間で差
は認められなかった。また、本実験ではプライバシー
保護のため、撮影された写真に写る参加者の顔にモザ
イクをかけていたため、親密そうかどうか判断するこ
とが難しかった可能性がある。実際に写真評価者から
「どの写真も人とロボットとが親しそうに感じない。」
等の声がいくつか上がった。写真を撮るまでの動画を
評価に用いていれば、参加者がロボットに触れる様子
を観察することになるため、違う結果が得られたかも
しれない。
以上をまとめると、個性的なロボットを観察した場
合、没個性的なロボットを観察した場合よりも、ロボッ
トに接触しようとする行動が促進されるということが
言える。特に新規性のある興味深い知見としては、心
理的距離よりも物理的距離で個性の影響が明確に表れ
たということである。この事実は、人間と密接にかか
わるロボットを評価する際の尺度として物理的距離が
有効である可能性を示している。



4.2 本研究の限界
本研究では、人間のロボットへの心理的・物理的距
離に対して、ロボットの個性が影響を与えている可能
性を検討できた。しかしながら、設定した個性が参加
者にぼんやりとした性格のロボットだとイメージさせ
る効果があった。したがって、本研究とは別の個性を
ロボットに付与して同様の実験を行った場合、結果が
異なる可能性が考えられる。また、本研究で使用した
ロボット以外に本研究と同様の個性を付与した場合や、
異なった方法での個性付けを行った際にも、結果が異
なる可能性が考えられる。従って、他の異なる個性の
設定を行った場合における、ユーザーの心理的・物理
的距離感に関しては、未だ研究の余地があると言える。

5 結論
人間とより親密な関係を築くロボットを実現するた
めには、人間とロボットの心理的距離と物理的距離に
関する知見を深めることが重要である。本研究では、ロ
ボットの個性が人間のロボットへの心理的・物理的距
離に与える影響を検証した。ロボットの発話における
語尾と速さを操作し、個性的条件と没個性的条件を設
定した。参加者にいずれかの条件のロボットと実験者
とのインタラクションを観察させ、そのロボットと写
真撮影をさせた後、印象評価させた。その結果、個性
的なロボットを観察した参加者は、没個性的なロボッ
トを観察した参加者に比べ、ロボットへの接近行動が
促進され、心理的距離以上に物理的距離に影響を与え
ることが明らかとなった。
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