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1自由度で生物らしいペットロボット「アナゴネコ」の開発
および躍度最小モデルによる運動軌道が

生物らしさとインタラクション意欲に与える影響の検討

五十里 翔吾1,a) 仲田 佳弘1 呉羽 真1 松井 瑚子2 才脇 直樹1,2 石黒 浩1

概要：ペット動物が人とのインタラクションの中で普遍的に行う、(1)人から餌をもらうこと、(2)人と接
したくないときには逃げるという行動を表現できれば、たとえ制限された動きでも生物らしい振る舞いが
実現できると考えた。そして、これらの行動をモータ 1つで表現できる 1自由度ロボット「アナゴネコ」
を開発した。開発した「アナゴネコ」の運動軌道を生物の随意運動のモデルである躍度最小モデルで生成
することで「アナゴネコ」がより生物らしさやインタラクション意欲を感じさせやすくなるかを、Web調
査と対面実験によって検討した。その結果、躍度最小軌道が速度一定の軌道に比べて生物らしさを知覚さ
せられるという結果は得られず、インタラクションを促進するという効果も認められなかった。一方で、
どちらの条件でも実験参加者は平均 60回以上ボタン押しを行っており、「アナゴネコ」は人からの能動的
な働きかけを十分に引き出せていたと考えられる。

1. はじめに

近年、様々なペットロボットが開発、実用化されている。

ペットロボットとのインタラクションは人に様々な好影響

をもたらすことが明らかになっている。ペットロボットと

のふれあいが精神的な安らぎをもたらしうることは以前か

ら知られており [1]、介護施設において入居者のストレスに

関わるホルモンの状態が改善したという結果も報告されて

いる [2]。

また、医療やセラピーとしての利用のみならず、

LOVOT(https://lovot.life/) などの家庭用ペットロボッ

トも盛んに開発されるようになっている。しかし、人に飽

きられず長期的に受け入れられるペットロボットのための

確立された設計論が存在するわけではない。実際、これま

でに開発された多くのペットロボットも時間が経てば飽き

られてしまうという問題点が指摘されている [3]。

既存のペットロボットの多くは、身体表現や表情の変化

による感情の表現 [4]のバリエーションを増やすことによっ

て人の働きかけに応答するパターンを多様化させ、人の関

心を持続させるための実装が行われている [5]。例えば、感

情生成モデルをもたせることによって外界の変化に対して

感情の遷移を起こすようなシステムが提案されている [9]。
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また、相手によって反応を変えるために、ペットロボット

に触れた人を識別するシステムも開発されている [6]。他

にも、実際の動物の身体の動きを参考にし、実際に生きて

いるかのように呼吸の表現を行うことで生き物らしさを表

現する試みも行われている [7][8]。

以上のようなアプローチでは、ロボット自体の行動パ

ターンを作り込むことでロボットの生き物らしさの向上や、

人のロボットに対するインタラクション意欲の向上を実現

している。一方で、点の単純な運動であっても、質点が向

きを変えた場所に別の点が描画されていれば、人はあたか

も質点が外界を認識してそれを避けたように認識し生き物

らしさを感じるといった、生物らしさの状況依存性 [10]が

知られている。

我々はこのような知見に基づき、ペットロボットの周囲

の環境を工夫することで、ペットロボット本体の動きが制

限されたものであっても、生物らしさを強く感じさせるこ

とができるのではないかと考えた。そのためには、ペット

動物が人とのインタラクションの中で普遍的に行う行動を

表現できるように周囲の環境を工夫するのが有効であると

考えた。具体的には、(1)人から餌をもらうこと、(2)人と

接したくないときに逃げることである。

実際、ペット動物が餌を食べる場面や、人を避けて逃げ

る場面からは、ペット動物の意図性を強く感じるのではな

いだろうか。点の運動を用いた研究 [10]でも、点が別の点
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(a) ロボットのハードウェア実装

(b) ロボットの外観

図 1: 1自由度ペットロボット「アナゴネコ」

に向かって移動している場合や、別の点から逃げる場合に

は意図性や生き物らしさを感じやすいという結果が報告さ

れている。

以上の着想に基づき、1自由度のモータの動作のみで (1)

人から餌をもらう、(2)人から逃げるという 2種類の行動

を 1自由度で実現するロボット「アナゴネコ」を開発した。

さらに、我々は「アナゴネコ」の 1自由度のモータによる

行動生成モデルを洗練させることで、より生き物らしさや

インタラクション意欲を引き出しやすいペットロボットを

作ることを目指している。その一環として、「アナゴネコ」

が人から餌をもらうことを模した動き (LEDスイッチの消

灯)をする際の運動軌道の生成に、生物の随意運動のモデ

ルである躍度最小モデルを用いることで生物らしさが高ま

るかどうか、および人のインタラクション意欲が高まるか

どうかを実験的に調べた。本稿ではこの実験についても報

告する。

2. ペット動物と人のインタラクションの抽
象化

ロボットの周囲の環境を工夫することで、最小限の自由

度しか持たないペットロボットを生き物らしく見せる事が

できるのではないかと考えている。その上で我々は、ペッ

ト動物が普遍的に行う行動として、(1)人から餌をもらう、

(2)人から逃げる、の 2つに注目している。なぜなら、そ

れぞれの行動は以下に見るように、人に生物らしさや意図

性を感じさせるからである。

(1)人から餌をもらう：餌やりは、人とペット動物の関わ

りにおける中心的な要素である [17]。動物は食物を得なけ

れば生きることができないが、人に飼われているペット動

物は基本的に食物を人間に依存しているため必然的に餌や

りによるインタラクションを行う機会が多くなる。ペット

動物が餌に向かって移動する様子は、その動きが餌という

目標を志向していることから、見る人に意図スタンス [19]

を取らせると考えられる。意図スタンスは対象に心的状態

を帰属するスタンスである。すなわち、ペットロボットが

餌に向かって移動するような動作を行えば、人はペットロ

ボットに対して意図や信念を帰属しやすいと考えられる。

その結果、人のペットロボットに対する関心が高まり、イ

ンタラクションを促進する効果が生じると考えられる。

(2)人から逃げる：ペット動物が人との接触を避けるこ

とは、人にそのペットの視点に立たせ、擬人化を促進する

ことがペットへの声かけの分析から指摘されている [18]。

ゆえに、ペットロボットが人とのインタラクションを中断

し、人から逃げるような動作を行った場合、ペットロボッ

トに対する擬人化を促し、その結果として人の関心を引き

出すことが可能であると考えられる。

3. 1自由度ペットロボット「アナゴネコ」

3.1 ロボットのコンセプト

筆者らが開発している「アナゴネコ」はモーターを一つ

備えた 1自由度ペットロボットである。「アナゴネコ」の

システム全体を図 1に示した。「アナゴネコ」のシステム

は、(1)LEDスイッチ、(2)ロボット本体が隠れるための

箱、(3)ロボット本体の 3つの部分から構成されている。ロ

ボット本体はダイレクトドライブモータ (Keigan社 KM-1S

M6829)によって姿勢を変更することができる。ダイレク

トドライブモータは静音であり、動作中の騒音によりロ

ボットの生物らしさを損なうことがない。ロボット本体の

デザインは、猫の手に見えると同時にチンアナゴのように

も見える、毛の生えた棒状のデザインを採用し、ロボット

の周囲はタオル地の布で覆った。

この「アナゴネコ」のコンセプトは、ロボットの周囲の

環境の側にペット動物と人のインタラクションを抽象化し

て埋め込むことである。その上で着目した (1)人から餌を
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もらう、(2)人から逃げるは、以下のようにして実装して

いる。

(1)人から餌をもらう：「アナゴネコ」では、餌やりに

相当するインタラクションを LEDライトの点灯と消灯に

よって実現した。人が LEDライトを点灯させる行為を餌

やりと見立てている。ライトが点灯しているとロボットが

箱から飛び出しライトを消灯させる。これによってペット

が人が与えた餌を食べるようなインタラクションを実現

した。

(2)人から逃げる：「アナゴネコ」は、モータの回転によ

り箱の中に完全に姿を隠すことが可能である。これによっ

て、巣穴あるいは隠れ家のような空間に逃げ込むように見

える行動を実現している。ペット動物が逃げるのは、周り

がうるさかったり、触られたくないのに人に触られた、と

いうような場合であると考えられる。そこで、ロボットに

は音センサ、表面の布の裏にはフォトリフレクタを利用し

た触覚センサ [21]を配置し、外界からの刺激を検知できる

ように実装してある。

一方で、ペット動物は、人に触られた場合にそれが嫌で

はなくむしろ嬉しいという場合も考えられる。外界からの

刺激を検知した場合にどのようにモータを制御するかは動

作プログラム次第であるため、触られることで喜ぶといっ

た実装ももちろん可能である。むしろ、ペットとの接触は

癒やしの効果があることが指摘されている [20]。そのため、

ふれあいはペットロボットと人との関わりにおける重要な

要素であるだろう。そこで、「アナゴネコ」も人とのふれあ

いを促進できるようにロボットの表面を触り心地のよい布

で覆っている。

3.2 応用

「アナゴネコ」を仕事中の机の横などに置くことで、作

業中にリラックス効果をもたらしたり、ロボットと遊ぶこ

とで気分転換を促進したりといった応用を検討している。

「アナゴネコ」の動作プログラムは pythonコードによっ

て作成することができる。本節で述べたのはあくまでハー

ドウェアの機能であり、ソフトウェア部分は自由に実装す

ることが可能である。例えば、触られると必ず嫌がる動作

プログラムを実装し、必ず喜ぶ動作プログラムの場合とど

ちらが生き物らしく感じられるか、といった研究を行うこ

とが可能である。このように「アナゴネコ」は、どのよう

にロボットを動作させることが生命らしさにつながるのか

といった研究を行うプラットフォームとして利用可能する

ことを想定して開発している。

4. 躍度最小モデルによる運動軌道

我々は「アナゴネコ」の 1自由度のモータによる行動生

成モデルを洗練させることで、より生き物らしさやインタ

ラクション意欲を引き出しやすいペットロボットを作るこ

とを目指している。「アナゴネコ」は餌に見立てた LEDス

イッチの消灯という動作を行うため、その際の運動軌道を、

より生物らしさを感じさせられるようなものにすることは

重要である。そこで、運動軌道の生成に、生物の随意運動

のモデルである躍度最小モデルを用いることで生物らしさ

が高まるかどうか、および人のインタラクション意欲が高

まるかどうかを実験的に調べた。

躍度最小軌道とは、リーチングの際に速度の二階微分の

積分値が最小となるような運動軌道である [12]。この運動

軌道生成手法は主に人と共同作業する産業用ロボットの研

究で用いられてきた。先行研究においては、人と共同で運

搬作業を行う際にエネルギー効率がいい [13]といった力学

的利点のみならず、安心感を与え人の心拍数を低下させる

ことも明らかになっている [14]。さらに、ロボットアーム

を用いた手渡し課題において、人は躍度最小軌道で動作す

るロボットアームに対して反応速度が早くなることも示さ

れている [15]。このように、躍度最小軌道は人を安心させ

る働きがあり、人とロボットとの間にスムーズなインタラ

クションを可能にすることが明らかになっている。

我々は、生物の随意運動は躍度最小軌道であることか

ら [16]、同様の物理的な特徴量を持つ運動軌道を用いれば、

人に生物らしさを知覚させられると考えた。そして、その

ことがペットロボットとのインタラクションを促進するの

ではないかという仮説を立てた。そこで、「アナゴネコ」に

躍度最小軌道での運動生成モデルを実装し、それによって

人とのインタラクションを促進することができるかを検証

する。

4.1 躍度最小モデルによる運動軌道

躍度最小モデルで生成される運動軌道とは、ある位置 θ0

から目標位置 θf まで時間 tf 移動する際に、式 (1)に示す

変位の三階微分 (すなわち速度の二階微分)の二乗の積分値

Cf が最小になるような軌道のことである。

Cf =
1

2

∫ tf

0

(
d3θ

dt3

)2

dt (1)

この場合に変位 (角度)θ が従う軌道は、式 (2)に従うこ

とが示されている [12]。

θ(t) = θ0 + (θ0 − θf )(15t
4 − 6t5 − 10t3) (2)

「アナゴネコ」に用いたモーターは、0.02秒の制御周期

で角度の指定が可能である。そこで、0.02秒ごとに式 (2)

に従って角度を指定することで、躍度最小モデルに従う運

動軌道の生成を行った (MJ条件)。比較条件としては、角

速度を一定として軌道を生成させた線形モデル (LN条件)

を採用した。それぞれの条件で「アナゴネコ」が角度の変

化を行った際の運動軌道を図 2に示した。図より、MJ条

件での運動軌道のほうが軌道の中心付近での加速度が大き

くなっていることがわかる。
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図 2: 各条件での運動軌道

5. 実験 1：Web調査を利用した躍度最小モデ
ルによる運動軌道の印象評価

5.1 概要

「躍度最小モデルによる運動軌道はペットロボットとの

インタラクションを促進する」という仮説を検証するため

に映像を用いたWeb調査を行った。

実験参加者は Lancers(https://www.lancers.jp/)を利用

してリクルートした (N = 102)。実験参加者はインフォー

ムド・コンセントを行った後に、「アナゴネコ」が点灯して

いるボタンを消灯する動きを録画した映像を評定した。

5.2 映像刺激

「アナゴネコ」が点灯しているボタンを消灯する動き (図

3)を録画した映像を、2種類の速さ (slow と fast)と 2種

類の運動軌道 (躍度最小：MJと一定速度：LN)の計 4種

類用意した。各映像について「アナゴネコ」が消灯を行う

時間を、slow では 3秒、fastでは 0.4秒とした。各動画は

ランダムな順番で表示された。

図 3: 使用した映像刺激のタイムラプス写真

5.3 質問項目および仮説

質問項目は生物らしさの評定のために先行研究 [23]を参

考にし animacy と intentionを調査した。ただし、質問文

は本研究のために作成したものであり、先行研究になかっ

た反転項目を加えた。さらにロボットとインタラクション

を行いたいかを評定するための項目を追加し、will to play

と名付けた。それぞれの質問項目は表 1に示すように反転

項目と非反転項目の 2つ組とした。それぞれの項目の測定

は「とてもそう思う」から「全くそう思わない」の 7段階

の Likert尺度で行った。

本実験はWeb調査であるため、実験参加者が提示した

表 1: 質問紙の項目

項目

animacy ロボットの動きは生物らしかった

ロボットの動きは機械らしかった (反転項目)

intention ロボットの動きからは意図が感じられた

ロボットは操作されているようだった (反転項目)

will to play ロボットともっと遊びたい

ロボットにはすぐに飽きた (反転項目)

刺激を最後まで見て回答しているかがわからないため、調

査結果が信頼できるかに注意する必要がある。そこで、調

査結果が信頼できるものかをチェックするための項目とし

て、活性度を評定項目に加えた。活性度は、Self-assessment

manikin (SAM [25])を用いて測定した。SAMは、提示さ

れた刺激に対する感情的印象を、単純化された人の表情が

描かれた画像を選ぶことによって定量化する手法である。

この手法で測定される感情的印象は、Pleasure-Arousal-

Dominanceの 3つの尺度 (PAD尺度 [24])であるが、本研

究ではその中の Arousal項目の画像 (図 4)を用いて活性度

の評定を行った。

図 4: 活性度の評定に用いた画像

マニピュレーションチェックの基準：Arousal の評定値

について、fast の動画のほうが slow の動画よりも評定値

が高い。

仮説：MJ 条件では、生き物らしさを感じさせやすく

インタラクションを促進しやすい。そのため、animacy、

intention、will to play の各項目について MJの動画のほ

うが LNの動画よりも評定値が高い。

5.4 結果

各評定値について、対応のある二元配置分散分析を行っ

た。各評定値は図 5に示した。

Arousal について、交互作用は有意ではなかった

(F (1, 303) = 1.85, p = 0.17)。速さの主効果が有意であ

り (F(1,303)=26.3, p=0.00)、fastのほうが評定値が高かっ

た。運動軌道の主効果は優位ではなかった (F (1, 303) =

2.94, p = 0.09)。

animacy について、交互作用は有意ではなかった

(F (1, 303) = 0.039, p = 0.84)。速さの主効果が有意で

あり (F (1, 303) = 4.30, p = 0.04)、fast のほうが評定
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図 5: 質問紙の評定値

値が高かった。運動軌道の主効果は有意ではなかった

(F (1, 303) = 2.16, p = 0.14)。intentionについて、交互作

用は有意ではなかった (F (1, 303) = 0.051, p = 0.82)。速さ

の主効果が有意であり (F (1, 303) = 6.09, p = 0.01)、fastの

ほうが評定値が高かった。運動軌道の主効果は有意ではな

かった (F (1, 303) = 1.63, p = 0.20)。will to playについて、

交互作用は有意ではなかった (F (1, 303) = 0.04, p = 0.84)。

運動軌道の主効果および交互作用は有意ではなかった

(F (1, 303) = 0.08, p = 0.77;F (1, 303) = 0.04, p = 0.84)。

5.5 考察

マニピュレーションチェックの基準通り、活性度を示す

Arousalの項目で速さの主効果が見られ fastのほうが高く

評定されていたことから、質問紙調査には信頼性があると

考えられる。

animacy および intentionについては速さの主効果のみ

が有意であり、will to play についてはどちらの要因も有

意でなかったことから、本実験からは仮説を支持する結果

は得られなかった。動きが早いほど animacy や intention

を感じさせられるという結果は動く点の映像を用いて行わ

れた先行研究 [28]の知見と一致している。will to play に

ついては本実験で検討した要因による差異は見られなかっ

たが、これは実際にロボットインタラクションを行ったわ

けではないため、どの映像に対してもロボットに対する興

味がわきづらかったためと考えられる。実際、評定値はい

ずれの動画でも低く評定されている。

本実験からは、映像を用いて比較して場合には、躍度最

小モデルによる運動軌道が速度一定の軌道に比べて生物ら

しさを知覚させたり、インタラクション意欲を引き出した

りといった作用を持つとは言えないということが明らかに

なった。ただし、ロボットに対する印象について、映像を

用いて評定を行う場合と実機で対面する場合では全く同じ

印象になるわけではないことも報告されている [27]。その

ため、躍度最小モデルによる運動軌道が生き物らしさを感

じさせやすくインタラクションを促進しすいという仮説が

正しいのかどうかを議論するためには、実機を利用したイ

ンタラクション実験を行い、本実験の結果と合わせて検討

する必要がある。

6. 実験 2：対面インタラクションにおける躍
度最小モデルによる運動軌道の検討

6.1 概要

Web調査の結果、生命らしさやインタラクションを行い

たいかといった質問項目についての評定値に、運動軌道の

違いによる有意差を認めることはできなかった。しかし、

実物と対面してインタラクションを行った場合には違いが

生まれる可能性が考えられる。そこで、「躍度最小モデルに

よる運動軌道はペットロボットとのインタラクションを促

進する」という仮説を実物のロボットを用いて検証するた

めにインタラクション実験を行った。今回の実験では、2.1

節で述べたもののうち、1)餌やりというインタラクショ

ンパターンのみに限定し、アナゴネコロボットとボタン押

しによるインタラクションを 5分間行う実験を実施した。

「アナゴネコ」の運動軌道を躍度最小モデルにした条件 (MJ

条件)と角速度を一定として軌道を生成させた線形モデル

(LN条件)を設定し、被験者間計画で比較を行った。

実験参加者は大学生、大学院生 20人 (各条件 10人ごと、

男性 12人、女性 8人、年齢：Mean(SD)=22.8(0.96))であっ

た。条件の割り振りはランダムに行われ、どちらの条件で

も「アナゴネコ」と 5分間のインタラクションを行った。

実験参加者は、「このロボットはボタンを押してライトを光

らせると出てきて、ボタンを押してライトを消します。今

から 5分間、このロボットと自由に遊んでください。ただ

し、ボタン以外の部位には触らないようにしてください」

と教示された。

実験参加者は「アナゴネコ」が置かれた机の前に置かれ

た椅子に着席し、「アナゴネコ」とのインタラクションを

行った (図 6)。

6.2 実験中のロボットの振る舞い

本実験で行ったインタラクションでは、「アナゴネコ」は

1.6秒ごとにランダムに角度を変えながら待機していた。

実験参加者がボタンを押しライトが点灯したら、「アナゴ

ネコ」はボタン押しを行いライトを消灯させる。この際の

移動にかかる時間は 0.1～1秒の間でランダムであった。た

だしボタン押し動作中に参加者がライトを消灯させた場合

はボタン押し動作を中断する。実験中の行動生成モデルを

フローチャートで図 7(a)に示した。フローチャート中の

角度 θは、図 7(b)の角度で、完全にロボットの頭が隠れた

場合を 0度としてロボットの頭がどれだけ外に出ているか

に相当する。

6.3 測定項目および仮説

質問紙：条件間でのロボットに対する印象の違いを明ら

かにするため、インタラクション後に質問紙調査を行った。
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図 6: 実験時の様子

質問紙の内容は実験 1で用いたものと同様であった。

行動指標 (ボタン押し)：ロボットとのインタラクション

における能動的な働きかけの頻度を計測するため、実験参

加者によってボタンが押された時間を記録した。

仮説：MJ条件では、生き物らしさを感じさせやすくイ

ンタラクションを促進しやすい。そのため、質問紙では

animacy、intention、will to play の各項目についてMJ条

件のほうが値が高く、MJ条件のほうがボタン押し回数が

多い。

6.4 結果

質問紙：各質問項目について、有意水準を 0.05 とし、

Bonferroni の方法で補正を行って差の検定を行ったと

ころ、有意な差が見られた項目はなかった (animacy：

t(18) = −0.38, p = 0.71、intention：t(18) = 0.63, p = 0.54、

will to play：t(18) = −0.56, p = 0.58)。それぞれの評定値

は表 2に示した。

ボタン押し回数：ボタン押し回数について、有意水準を

0.05として差の検定を行ったところ、有意な差は見られな

かった (t(18) = −1.16, p = 0.26)。ボタン押し回数の集計

値は表 2に示した。表に示すように、個人差の影響が大き

く見られた。

(a) ロボットの行動生成モデル

(b) ロボットの姿勢の指定法

図 7: ロボットの行動生成モデルと姿勢の指定法

表 2: ボタン押し回数 Mean(SD)

animacy intention will to play ボタン押し回数

MJ 条件 4.25(1.06) 4.75(0.79) 4.25(1.30) 67.4(33.7)

LN 条件 4.40(0.66) 4.50(0.97) 4.50(0.53) 90.7(53.6)

6.5 考察

Web調査と同様、躍度最小モデルによる運動軌道が速度

一定の軌道に比べて、生物らしさを知覚させる、インタラ

クション意欲を引き出す、あるいは実際にインタラクショ

ンを行わせるといった作用を持つとは言えないということ

が明らかになった。ただし、ボタン押し回数に関して被験

者間で個人差が大きいことも明らかになった。そのため、

個人差の影響を統制できるように被験者内で比較を行える

実験設定を用いてさらなる検討を行う必要がある。

7. 総合考察

実験 1のWeb調査、および実験 2のインタラクション実

験ともに、「躍度最小モデルによる運動軌道はペットロボッ

トとのインタラクションを促進する」という仮説を指示し

ない結果であった。実験 1の結果からは、人が映像刺激か

らは運動軌道の物理的特徴量の違いを認識できるわけでは

なく、生物らしさや意図性を左右するわけではないという

ことが示唆される。ただし、別に操作した変数が運動の速
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さという見た目に違いが明らかな要素であったため、運動

軌道の物理的特徴量という微細な違いを感知できなかった

可能性があることも考慮する必要がある。

実験 2は、卓上サイズのロボットに実装した場合には躍

度最小モデルによる運動軌道は実験参加者のロボットに対

する印象やインタラクション欲求や実際のインタラクショ

ン行為の頻度を高めるとは言えないという結果であった。

一方で、個人差は大きいもののどちらの条件でも実験参加

者は 5分間で平均 60回以上ボタンを押しており、「アナゴ

ネコ」は人からの能動的な働きかけを十分に引き出せてい

たと考えられる。

先行研究 [26]では、躍度最小モデルによる運動軌道が人

にとって予測しやすいという点が、安心感などの心理的効

果につながっていることが指摘されている。予測可能性と

意図性 (意図の感じさせやすさ)は相関することがわかっ

ているため [29]、手をかざした場所にロボットがやってく

るなど、人の予測が関係するインタラクションを行う場合

は、躍度最小モデルによる運動軌道がインタラクションを

促進するという結果が得られる可能性がある。

8. 結論

ペット動物が人とのインタラクションの中で普遍的に行

う、(1)人から餌をもらうこと、(2)人と接したくないとき

には逃げるという行動を表現できれば、たとえ制限された

動きでも生物らしい振る舞いが実現できると考えた。そし

て、これらの行動をモータ 1 つで表現できる 1 自由度ロ

ボット「アナゴネコ」を開発した。

開発した「アナゴネコ」の運動軌道を生物の随意運動の

モデルである躍度最小モデルで生成することで「アナゴネ

コ」がより生物らしさやインタラクション意欲を感じさせ

やすくなるかを、Web調査と対面実験によって検討した。

その結果、躍度最小軌道が速度一定の軌道に比べて生物ら

しさを知覚させられるという結果は得られず、インタラク

ションを促進するという効果も認められなかった。

一方で、どちらの条件でも実験参加者は平均 60回以上

ボタン押しを行っており、「アナゴネコ」は人からの能動

的な働きかけを十分に引き出せていたと考えられる。今後

は、「アナゴネコ」の行動パターンをさらに多様なものにす

ることで、どれだけインタラクションを促進できるかを検

討する。今回用いた「アナゴネコ」の食事動作がどれほど

餌を食べているように見えていたかは測定できていない。

そのため、「アナゴネコ」が LEDライトを消灯させる動き

がどれほど食事動作に見えるかを調査し、不十分である場

合には実際の動物の食事動作を参考にするなどして、より

食事動作に見えるように設計し直す必要がある。同時に、

「アナゴネコ」を他のロボットやバーチャルエージェント

と比較することで、「アナゴネコ」がどれだけの生物らしさ

やインタラクション意欲を感じさせやすいのかを相対的に

把握し、提案システムの有効性を明らかにしていく。さら

に、長期的なインタラクションを行うことで、「人を飽き

させないペットロボット」が実現できているかを検証して

いく。
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