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ソーシャルロボットにおけるキャラクタデザインの意味と価値 
 

長田 純一 1,2 松原 仁 3 鈴木 恵二 3 
 
概要：本稿は, 人と直接知的なインタラクションを行うソーシャルロボットに着目し, ロボットの「キャラクタ」につ
いてその意味や価値ついて報告する. 筆者がデザインしたロボットを対象にその開発プロセスと実証実験を省察し分

析したところ, ロボットの形状や色彩, 音声など個々の要素ごとのデザイン完成度は重要では無く, 全体的なバラン

スを保つことを重要視していたことが明らかになった. そしてそれはユーザに「違和感」を与えないようにすること
が目的あることが考察され, その結果ロボットのキャラクタが人に知覚されるという関係性が確認された.  
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1. はじめに   

近年, A.I.の技術進歩は著しく, 我々は A.I.を搭載し

たスピーカなどの人工物と直接インタラクションする機会

が増えてきている. それらは, 様々な情報を参照し何らか

を我々に提供してくれる. その時我々はそのような人工物

とそれまでの道具とは異なる知的なインタラクションを体

験する. 本稿では, このような知的なインタラクション体

験を提供するものを「知的共生人工物」と呼ぶ. 知的共生

人工物では画面上のエージェントやソーシャルロボットな

ど, 擬人化したりキャラクタを付与するなどキャラクタデ

ザインが用いられることがある. 本稿でいう「キャラクタ」

とは, 知的共生人工物に付与された擬人化された性格やペ

ルソナのことである.  

本稿では, 知的共生人工物の中でもとくに物理的に存

在し我々の生活環境の中に存在するソーシャルロボットに

着目してその「キャラクタ」について考察する. 

2. 背景 

我々は, 日常生活の様々なシーンで知的共生人工物と

のインタラクションを体験する. スマートフォンで鉄道の

乗り換えを調べたり好みのレストランを検索することから

始まり, 家のエアコンや照明まで自分の好みと思われる状

態を提供してくれる. そして次にパソコンを開くと, そこ

に先ほどスマートフォンで扱った内容を反映した広告が表

示される. これらの体験に対し個人情報が取られていたり, 

常に行動が誰かに見られていると感じネガティブで不安な

印象を抱くことは新たな社会課題となりつつある. そして

これらの体験が A.I.に対するネガティブなイメージを生
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み出し将来 A.I.に仕事が奪われるといった不安を増長し

ている. つまり, 知的共生人工物と人とが共生するための

デザインが必要なのである.  

知的共生人工物とコミュニケーションする有効な方法

として「キャラクタ」を持たせる方法がある. 人と直接コ

ミュニケーションするロボットでは, しばしば服を着て妙

に親しげな話し方をしたりするものもある. それらの開発

者はそれまでの社会環境での実証実験の中からその必要性

を見出したと考えられるが, その明確な意図や効果を的確

に科学的に説明できる事例は少なのではないだろうか. ま

た, 付与すべきキャラクタの設計方法や採用基準も属人的

である.  

知的共生人工物のキャラクタ性に着目すると, A.I.ス

ピーカーなどは, 大人の女性や男性が丁寧に話すものが多

い. それらは「キャラが無い」代表としてあげられること

があるが「大人の女性や男性」そして「キャラが無い」と

いうキャラクタがしっかりと存在しているというのが正し

いのではないだろうか. 技術が進化し我々の日常生活の中

に深く関与してくる知的共生人工物に対し, 我々とイタラ

クションするためのデザインは急務であると言える. 「キ

ャラクタ」を取り入れる事は一つの有効な方法と捉えるこ

とができるが, そのためにはその意味や効果を科学的に明

らかにし, 設計方法を明確にする必要がある. 

3. 知的共生人工物におけるキャラクタデザイ

ンの特異性 

キャラクタのデザイン方法については, アニメや RPG

といったファンタジーの世界, 地域や企業, 商品のイメー

ジキャラクタなどその先行例は豊富にあり, それらの知見
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を我々も使うことができる. しかし, それらと違う点は, 

知的共生人工物は「現実」の世界に存在し直接インタラク

ションすることである. さらに, キャラクタのデザイン方

法を得たとしても, 自分がデザインする知的共生人工物に

どのようなキャラクタが適しているのかという判断基準が

必要になる. アニメや RPG などファンタジーの世界では, 

まずその世界観をデザインしその世界との親和性と存在意

義, 役割という軸でキャラクタを設定してゆく. 知的共生

人工物におけるこの世界観とは, 日常生活そのものであり, 

インタラクションするユーザ自身もその世界の中の人とし

て捉え設計する必要がある. それはユーザの体験をデザイ

ンすることであり UX(ユーザエクスエリエンス)デザイン

が必要になるのである. UX デザインとはユーザの体験価

値のことで, 今日デザイン分野では最も重要視されている

もののひとつである[1].  

つまり, 知的共生人工物においてキャラクタをデザイ

ンする際には, アニメや RPG といったファンタジー分野の

知見と UX デザインの視点で統合的に捉えるメタな設計論

が必要なのである. 

4. 研究の方法 

本研究の最終目的は, 知的共生人工物における「キャラ

クタ」について, その必要性を明らかにし設計方法とデザ

インの指針を示すことである. そのために本研究ではその

デザインプロセスに着目し, 知的共生人工物と人とのイン

タラクションにおいて「キャラクタ」にはどのような役割

があり, どのようにデザインされているのか, デザインす

る際の重要な事柄は何なのかを明らかにすることを試みる.  

ソーシャルロボットの開発においては, テクノメソド

ロジーと呼ばれる社会学的なアプローチが注目され, `実

際に社会の中で人とのインタラクションを観察し開発にフ

ィードバックし進められている[2]. その中でデザイナー

のアイデアは, 社会の中で観察された課題を解決するため

のものであり, エスノグラフィーから反射されたものとさ

れており, それらを分析することでデザインプロセスや方

法論を見出すことが期待できる. そのためには, 先行事例

を分析することが有効であるが, ソーシャルロボットのキ

ャラクタデザインについては, 事例が非常に乏しくデザイ

ンプロセスやデザインが属人的で外在化されていないとい

う課題がある.  

そこで本研究では, 芸術デザインの手法を用いて, 属

人化されたキャラクタデザインを解明することを試みる. 

須永によれば, 芸術とは「生活」という知覚された出来事

に満たされた世界と, 概念の構造として証明された世界で

ある「科学」との中間に位置する「知覚と概念の統合体と

して編まれた世界」であり, 芸術デザインとは, 創作とし

ての「表現・創造・シンセシス(構成)」と省察としての「説

明・批判・アナリシス(分析)」があり, これを対照し協調

することでひとつの大きな規範を作り出すものである[3]. 

つまりソーシャルロボットの開発プロセスが創作であり, 

それを分析・考察するのが省察である. そこで本研究では

1997 年から 2018 年の間に筆者がデザインしたロボットを

対象とし, それぞれのデザイン開発を「創造」, それらを

分析・考察する本研究活動を「省察」と位置づけ, 対照し

協調することで「キャラクタ」の意味や効果を明らかにす

る. 筆者が開発したロボットを事例とすることについては,  

・知的コミュニケーションがある 

・直接人と接する 

（人とインタラクションすることを前提にデザイン） 

・それぞれキャラクタが強く存在している 

・愛・地球博など様々な実証実験で完成度を実証 

ということから本研究の対象とするに適切な仕様であるも

のと考えた. 

5. 研究対象となるロボットの特徴 

次に本研究で対象とするロボットについて説明する. 

図 1 は 2001 年から 2008 年に開発したパーソナルロボット

PaPeRo（パペロ）である. 音声認識技術により言葉でのコ

ミュニケーションができ, 顔の両目にそれぞれ CCD カメラ

が内蔵されており画像から人を見つけ, その人が誰なのか

を認識することができる. これらのコミュニケーション機

能を基本機能とし, 幼稚園や介護施設などそれそれのフィ

ールドで求められるアプリケーションを実装している[4].   

 

 

図 1 パーソナルロボット PaPeRo(パペロ) 
（左から, 2001, 2003, 万博, 2008） 

Figure 1 Personal Robot PaPeRo. 
(2001model, 2003model, 2005model, 2008model) 

  
図 2 は日産自動車のコンセプトカーPIVO2 に搭載されたロ

ボティックエージェントである. 音声対話でドライバーと

対話しながら運転をサポートする[5].  

 

 
図 2 PIVO2 ロボティックエージェント 

Figure 2 PIVO2 Robotic Argent. 

Vol.2019-EC-54 No.4
2019/12/13



情報処理学会研究報告 
IPSJ SIG Technical Report 

 

 

ⓒ2019 Information Processing Society of Japan 3 
 

図 3 は心理学や社会学など人とロボットとの関わり合い

に関する研究で用いることを目的に開発したロボットであ

る. それまで人文系研究では PaPeRo を使用してきたが, 

実験結果に PaPeRo のキャラクタや大きさが影響している

ことは否めなかった. そのため身長を可変できるようにし

キャラクタもニュートラルなものを目指し開発した. 地方

ローカル鉄道とリハビリテーション病院で実証実験を実施

し PaPeRo と同様の高評価を受けた[6, 7]. PaPeRo をベー

スに身長を伸ばしたことから「パペロング」と名付けた[8]. 
 

 
図 3 パペロング 

Figure 3 PaPe-Long. 
 

6. デザイン要素の構造化 

ロボットのデザインを要素ごとに分類してそれぞれの

デザイン仕様を構造化した. まず, デザイン要素を大きく

形や色, 声色, セリフなどユーザが直接触れるものと, 発

話内容や実行する機能など内容そのものに分類し本稿では

前者を「サーフェイス」後者を「振る舞い」と呼ぶ. サー

フェイスは, 更に要素ごとに分類し対象を形状・色彩・モ

ーション・声色・サウンド・セリフ（口調）とした（表 1）. 

振る舞いは発話内容や「伝言」「インターネットの情報読み

上げ」「歌を歌う」などの機能である. 機能については音声

認識や顔認識といった要素技術ではなくユーザに対して意

味のある単位で扱う.  

 

表 1 サーフェイスの構造化 
Table 1 Structured design elements. 

 

6.1 形状 
形状はロボットの形や大きさのことである. PaPeRo で

は何かを模擬するのではなく, 新しい存在を目指し基本機

能をシンプルに実現する機能的な形を目指した. このスタ

イリングのコンセプトは後の PaPeRo にも継承され, 細部

でマイナーチェンジが施されているが大きくは一緒である. 

頭部及び顔について変更はない. PIVO2 は基本的には車両

の造形コンセプトを継承したものとなっている. パペロン

グは, 研究目的である身長を収縮する機能を有するが, そ

の開発目的が「ニュートラルなデザイン」であったため, デ

ザインの基本である機能をそのまま形にするという考え方

で胴体部分が蛇腹で, 残りの部分は内部機械を覆うための

必要最小限の部分をシンブルな造形ラインでデザインして

いる.  

6.2 色彩 
色彩はロボットの色のことであるが, 本稿では素材と

仕上げ（つや消しなのか, 光沢なのかなど）も色彩の中で

扱う. 色彩については, 2001 ではカラフルでビビットな

色彩であるのに対して 2003 年モデルではシルバーという

対象的な色彩である. 万博モデルと 2008 モデルはパール

ホワイトをベースに 2001 よりも少し変わった明るい色を

採用しているが全体的なイメージは 2001 を継承したもの

である. PIVO2 は車両のカラーを継承している. パペロン

グは, シンプルに白であるが表面にサテン調の記事を施し

ている. これはパペロと同様の塗装とした場合, 光沢や光

の反射が工業ロボットのイメージとなるため避ける必要が

あったためである. ツヤ消し塗装も候補ではあったがその

後の実験での耐久性を考慮し布とした.  

6.3 モーション 
モーションとはロボットの「動き」である. PaPeRo では

首の動きや口の LED, 胴体の移動や旋回がある. モーショ

ンに関しては, 発話している時の首の動作と口の LED の発

など演出的なものが中心であるが, 万博の場合は, 口の

LED の光り方をロボットのコンテンツやアプリケーション

の状態と対応させたデザインとし, 万博会場で PaPeRo を

デモするアテンダントがロボットの状態を確認できるよう

にした. 2008 では胸にも LED が追加されたため, 胸の LED

でこの情報提示をするようにした. ソーシャルロボットの

モーションに関しては, 様々な先行研究があり本開発でも

多くの省察が期待できるがそこはひとつの研究として別の

機会に詳しく報告したい.  

6.4 声色 
声色はロボットが発する声のことである. 発話内容と

は切り離し純粋に声の音のことを意味する. 2001 は声優

さんによる収録音声でそれ以外は音声合成である. 音声合

成は 2003 と万博は同じ声色で, 2008 はやや子供っぽい声

色の音声合成である. PIVO2, パペロングも 2003 および万

博と同じものである.  

I I U S
V

E P
M M 2

2M O

( ( ( ( ( ( ( (
S E 1 U I S2
a

3
3

8 o
P 1 P2 P

1M P2
P

1 R P2
R P

1 P2

1 2 1 2 o 2
1 2 0 0 e e

Vol.2019-EC-54 No.4
2019/12/13



情報処理学会研究報告 
IPSJ SIG Technical Report 

 

 

ⓒ2019 Information Processing Society of Japan 4 
 

6.5 サウンド 
サウンドは音声とともにロボットが発する音のことで

ある. インタラクションに対するフィードバックとしての

音や演出的なファンファーレ, ダンスをするときの BGM な

どである. 音声については 2001 では色彩に合わせてアメ

コミ系のコミカルなものを中心にデザインした. 2003 と

万博は色彩や音声合成の声色に合わせて機械やシンセサイ

ザーっぽい電子音を多用している. 万博と 2008 ではユー

ザインタフェースとしての音は主にシンセサイザー系を採

用し, クイズの正解時のファンファーレなど演出的な要素

が強いシーンではその典型的な効果音を用いた. PIVO2 は

2003 に準じた音を採用し, パペロングは PaPeRo2008 と同

様のコンセプトでデザインしている.  

6.6 セリフ（口調） 
セリフはロボットの発話の口調のことである. 2001 で

は「～だよー」「ねぇねぇ」と言った口調である. 音声合成

は声優による収録音声のような独特の表情を出すことが難

しく「～だよー」「ねぇねぇ」と言った発話の不自然さが激

しく. 音声合成を採用した 2003 以降は「～です」というよ

うな「です・ます」や言い切りのものとした.  

6.7 振る舞い 
次に振る舞いについて説明する. パペロは, 共通して「可

愛い」というイメージがあり, 「遊ぼう」など人懐っこい

発話をしたりクイズ・ものまね・ダジャレなどを話たりダ

ンスを披露する. その上で, それぞれの実証実験のフィー

ルドでの仕事に即した機能がある. たとえば幼稚園での場

合は, 絵本を読み上げたり, 朝玄関で園長先生と一緒に

「おはよう」と挨拶する. 万博のものも基本的に未来の託

児所などで子供をケアすることを想定したものなので, 知

的クイズを出したり歌を歌う. PIVO2 は, ルート案内や運

転のナビゲーションの他「最近運転上手くなりましたね」

といった発話もする. パペロングは, パペロ同様に実証実

験のフィールドに関した事柄の他に, 冗談やサウンドを使

ったものまねを行う. 例えばローカル鉄道での実証実験で

は, 鉄道車両のドアが閉まる音や警笛, モーター音などを

出して列車のものまねを行う. 

 

7.  考察 

構造化を通し省察された事柄について１）キャラクタは

どのようにデザインしているのか, ２）キャラクタを人は

どのように知覚しているのか, についてデザインプロセス

に着目し考察する.  

１）キャラクタはどのようにデザインしているのか？ 
伊藤らの研究によると, パペロは, 「可愛い」というイ

メージである. それは 2001 年モデルから 2008 年モデルま

でほぼ同じである[9]. ここでは, この「可愛い」というこ

とを, コミュニケーション対象としてとして理解でき認め

られた状態と考え, 

・ひとつのキャラクタとして知覚されている 

・インタラクション対象として認めている 

という二つの条件が満たされていると捉えると, サー

フェイスと振る舞いその全てが一定のバランスを保つこと

でキャラクタがデザインされ, それは RPG やアニメなどの

分野におけるキャラクタデザイン方法と UX デザインにお

けるユーザインタフェースデザインの両方の視点から行わ

れていることが考察された. 一定のバランスとは「違和感」

が生まれないことである.  

例えば 2001 は声優さんによる収録音声であるが, それ

以外は音声合成である. 音声合成は 2003 と万博は同じ声

色で, 2008 はやや子供っぽい声色の音声合成である. 2003

の開発で音声を声優音声から合成音声に変更する際に, 

2001 で音声合成を発話させたものを試作した. その際の

音声合成は成人女性の一般的な音声（例えるならアナウン

サーのような音声）である. 口調は 2001 と同じセリフと

した. その結果, 開発者や一部評価に協力してもらったユ

ーザからは「可愛くない」という評価であった. これは先

の二つの条件が満たされていないということであり改善が

必要である. 次に収録音声と音声合成を併用すると, 音声

が変わった瞬間に「変身した」「何かがのり移った」という

ようなある種別物になったという印象のコメントが出た. 

更にその音声合成で声優音声のセリフ（口調）をそのまま

発話させた場合も「可愛くない」という評価となったため, 

口調を「です」「ます」として音声合成の声色も成人女性よ

りも音程を高くして子供のような声にデザインした.  

このように音声をデザインするとカラフルな色がミス

マッチとなり, それに合わせて色彩もシルバーに変更した. 

更に効果音もそれまでのアメコミ調のものから機械っぽい

シンセサイザーの音へ変更した. これらのデザインの結果, 

2003 も「可愛い」というイメージで捉えられたが, そのキ

ャラクタは 2001 とは明らかに異なるものである. 2001 が

明るくひょうきんなキャラクタであるのに対し, 音声合成

の 2003 は, 真面目で(2001 よりも)賢い印象である.  

振る舞いに着目すると 2003 以降は, 漫才ロボット「パ

ペじろう」で見出した様々なユーモアを振る舞いとして応

用した[10]. 「パペじろう」とは真面目で賢いというイメ

ージを逆手に捉え人間の芸人と漫才をするロボットである

（図 4）. 実際の漫才の現場でのライブショーを行いなが

ら PaPeRo のコンセプトや機能の特性を生かした様々な「ユ

ーモア」を生み出した. 例えば音声合成という特性を生か

した, 聞き取れないくらいの速さの「早口言葉」なので, 

ある種ロボットらしいユーモアへとアップデートした. 振

る舞いでユーモアのある発話をすることで「可愛い」のバ

ランスをとったものと省察した.  
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図 4 ぜんじろう（左）とパペじろう（右）による M-1
グランプリでのライブショー実験 

Figure 4 Zenjiro and PaPe-Jiro on the M-1 Live show. 
 

このことから, キャラクタはどのようにデザインして

いるのかについては, 形状や声色など特定のものではなく

サーフェイスおよび振る舞い全てがデザイン対象となり, 

それら全てが一定のバランスを保つことでデザインされて

いると考えられる. その際に違和感の出ないことがデザイ

ンの大きな判断基準である. それはゲームや RPG の分野に

おける世界観やトーンマナーと呼ばれるデザインの視点と

近いものである.  

２）キャラクタに対する人の知覚 
次に, キャラクタに対する人の知覚について考察する. 

本稿でいう人の知覚とは, ロボット自体の開発とそのロボ

ットを使った社会実験でのユーザや開発者の認知的活動に

関する省察である. その結果, 人はソーシャルロボットに

対してコミュニケーション対象として理解するために積極

的な認知活動を行い意味やキャラクタを見出そうとすると

いうことが考察された.  

万博の際に実施した樫渕らとの心理学研究では, ロボ

ットのイメージに強く影響する要因を特定することを目的

に実験を行なった（図 5）[11]. 通常のパペロの他に, そ

こから動きだけを制限したものや, 発話だけを削除したも

の, コミュニケーション機能を削除したものなどサーフェ

イスと振る舞いについて制限をかけた複数の実験条件のパ

ペロを用意してインタラクションしてもらいそれぞれのイ

メージ評価をおこなった. 実験では影響するものの特定の

他, 仮説としてサーフェイスや振る舞い, コミュニケーシ

ョン機能が多いほど良い評価となるだろうというものがあ

った. しかし, 実験をしてみるとサーフェイスなどに有意

差はあまりなく, 必ずしもサーフェイスや振る舞い, コミ

ュニケーション機能が多い方が良いイメージになるのでは

ないということが観察された. 実験条件のうち, 音声認識

機能を制限し（コミュニケーションできない仕様）, 更に

動きも制限（喋るだけで動かない）した条件の場合でも「パ

ペロとのお話楽しかった」と言う高評価を得られたり, パ

ペロがユーザの問いかけに反応しなかった場合でも「あら, 

こう言う話はきっと嫌いなのね」と言うようにユーザの中

でコミュニケーションできなかった状態を理解しようとす

る認知的行動が多数観察された. この「こう言う話はきっ

と嫌い」と言うのはパペロの趣味嗜好を前提としたもので

ありユーザの中でコミュニケーションの状態を理解しよう

とする認知活動が行われたと考えることができる.  

 

 

図 5 愛・地球博での実験の様子 
Figure 5  Psychological observation 

 
PIVO2 の開発では, 「何もしない状態」という, PaPeRo

では出会わなかったデザインが課題となった. 何もしない

状態とは, 走行している普通の状態でロボティックエージ

ェントがユーザに対し何か働きかけをする必要が無い状態

のことである. 開発では, 一つ一つのインタラクションを

対象にデザインしていたため, 何もしない状態では何もし

ない. しかしユーザは常に運転をして走行している. その

状況でエージェントが何もしない状態が一定時間続くと

「壊れちゃった？」と言うような不安を抱くことが観察さ

れた. そこで一定時間何もしないときでも, 首を少し動か

すなどある種の「生きている」感を追加させた[5]. これは

ユーザが, ロボットの状態に対しユーザが理解しようとす

る積極的な認知活動と捉えることができる.  

パペロングの開発は, その目的からある特定の「キャ

ラクタ」が発現しないことを目標にデザインを進めた. 「ニ

ュートラルなデザイン」がコンセプトである. それに基づ

いて, まず収縮機能のある胴体部分からデザインしたが何

をやっても「女の子っぽい」とか「ペンギンっぽい」と言

うようなイメージとなり最終的には「収縮する」と言う機

能を最もミニマムにデザインすることとした(図 6).  

 

 

図 6 胴体のデザイン検討 
Figure 6  Designing the body 
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すると今度はパペロでデザインした頭部のデザインと

機能をミニマムにデザインした胴体との間に違和感を感じ

るようになり頭部をデザインし直した(図 7). 頭部と胴体

のバランスがとれると今後は「腕が無い」ことが目立ち腕

を追加した. そのようにデザインを進めて言った結果「ニ

ュートラル」と言う当初の目標とは真逆の「ポンコツ」「レ

トロ」と言う「キャラクタ」を有するものとなってしまっ

た. しかも皮肉なことに, 後の実証実験では PaPeRo 同様

に「可愛い」と評価されキャラクタの完成度も達成してし

まった[6].  

 

 

図 7 頭部のデザイン検討 
Figure   Designing the head 

 

このデザイン開発を振り返るとデザイン作業は「違和感」

を解消する作業であり違和感を無くしていった結果「ポン

ジョツ」「レトロ」というキャタクラがデザインされた. こ

のことから, 開発者は何らかの「違和感」に対する基準と

なるものを無意識のうちにもっていたものと考えることが

できないだろうか. 当初は「ニュートラル」であったが, 

そもそもニュートラルということ自体漠然としたものであ

る. 漠然とした中で収縮機能をミニマムにデザインし, 外

見として採用した「ジャバラ」により, そこを基準に「違

和感」を見るようになったのではないだろうか. また, 動

作自体も重心バランスが不安定な部分もあり, 何ともある

種「頼りない」動き方であった. この「ジャバラ」「頼りな

さ」と違和感がないようにデザインを進めた結果「ポンコ

ツ」「レトロ」というイメージに仕上がってしまったと考え

られる. この段階で開発者自身も無意識のうちに「ジャバ

ラ」「頼りなさ」から「ポンコツ」「レトロ」というキャラ

クタ性を見出し, それを「違和感」の判断基準としていた

と考えることができないだろうか. そうであれば開発者も

対象に対しデザインの指針としてキャラクタを見出す認知

活動を行なっていたと捉えることができる.  

以上のことから, 人はロボットに対し積極的な認知活

動を行なっていると考えられる. それはロボットの状態や

ロボット自体を理解しようとするためのものである. そし

てその理解のために何らかの前提となる事柄がありそれが

キャラクタであるのではないかと考えることができる. そ

のキャラクタはサーフェイスや振る舞いから知覚されるも

のである. 

 

8. おわりに 

本研究では, 芸術デザインの手法を用いて知的共生人

工物であるソーシャルロボットの「キャラクタ」にはどの

ような役割があり, どのようにデザインされているのか, 

デザインする際の重要な事柄は何なのかを明らかにするこ

とを試みた. 考察の結果, ソーシャルロボットのキャラク

タは, 人とのインタラクションにおける対話相手として理

解するための重要な情報であることが考察された. そして

それは開発者の意図に関係なく「必ず存在する」ことも考

察された. なぜなら, ソーシャルロボットに対して人はそ

の理解のために積極的に認知活動を行い, キャラクタを知

覚しようとするからである. キャラクタを出さないように

すると人はより細部へその情報を見に行く. 開発者は「キ

ャラクタ」を必要不可欠なものとして開発の中で取り扱う

必要があるのではないだろうか.その手がかりとなる情報

はサーフェイスや振る舞い全てであり, それは要素ごとの

完成度よりも全体のバランスを考慮することが重要であ

る. その際にデザインの重要な視点となるものは「違和

感」である. それは世界観とユーザインタフェースの視点

で扱うことができる.  

本研究の最終目的へ向けては大きく二つの課題がある. 

一つは, 今回省察された事柄が本当にそうであるのかを更

なる開発で確認することである. もう一つは, 「キャラク

タ」と, そのソーシャルロボットが置かれる社会環境での

関係を明らかにすることである. 
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