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1. まえがき 

近年の情報通信技術の発展と少子高齢化の進行で，人

間同士のコミュニケーション不足が社会問題となってお

り，癒し効果やストレス解消を目的としたコミュニケー

ションロボットの研究は重要な課題である．特に，介護や

医療の現場では，認知症の要介護者の話し相手による介助者

の負担軽減，また認知症の抑止を目的としたロボット[1]や対話

エージェント[2]の利活用の研究が進められている．コミュニケ

ーションの種類として対話がある一方で，接触インタラ

クションがあり親密感の醸成や感情表出の手段となって

いる[3]．実際に接触インタラクションにより癒し効果を

与えるロボット[4]や認知症の抑止を目指した研究[5]も行

われている． 

 そこで，本研究では接触機能を持つ音声対話ロボット

を構築し，音声と接触によるインタラクション実験を行

うことで音声対話における接触インタラクションの有効

性を明らかにする． 

 2. 接触コミュニケーションロボット 

図 1 に接触コミュニケーションロボットの外観を示す． 

ロボットの外装にはさわり心地を考慮してぬいぐるみ

を使用した．またユーザからの接触インタラクションを

検知するために体の各部位に接触センサを設置した．設

置個所は頭部，左右の手足，腹部の 6 箇所である．接触

センサは感圧センサを使用した．また音声対話用にロボ

ットの背面にはスピーカとマイクを設置した．マイクを

デバイス付近に設置するとヘッドセットに比べて発話音

声を拾いにくくなるが，ユーザはロボットに近づいて自

然な対話に近い対話を行うことができる． 

以下に本ロボットのシステムの構成について述べる． 

2.1．システムの構成 

図 2 にシステム全体の構成を示す．入力は接触センサ

デバイスからの接触情報とマイクからの音声である．そ

れらの情報はそれぞれセンサマネージャ，対話認識部で

文字列に変換され対話理解エンジンへ送られる．そして

対話理解エンジンから応答を音声として取得し，スピー

カから出力する．本研究では対話理解エンジンとして筆

者が所属する研究室の対話理解エンジンを用いる．この

対話理解エンジンは対話シナリオを用いて応答を決定し

ており，対話文脈に合った応答が可能となっている． 

システムとの接触，音声による対話例を図 3 に示す． 

 

 

3．評価実験 

集中度，表情値による分析評価と認識エラー率による

頑健性を評価する． 

3.1. 実験方法 

大学生 4 人（男：2，女：2）を対象に数分間（2 分と 5

分）実験し、その様子を撮影した動画データから集中度，

表情値を分析評価した． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

<接触インタラクション例> 

ロボット 「ねえねえ、僕の腕に触って、握手をしようよ！」 

被験者 （ロボットの腕に接触） 

ロボット 「わーい、ありがとう。仲良くしようね。」 

<音声対話例> 

ロボット 「ところで、今の体調はどう？」 

被験者 「元気だよ」 

ロボット 「それはよかった。健康が一番だもんね。」 

図 3 接触，音声対話例 
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図 1  接触コミュニケーションロボットの外観 

図 2  システム構成 
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（１）集中度 

集中度とは、コミュニケーションの上で重要とされる

注意喚起[9]を測定する基準であり，被験者がロボットと 

のインタラクションに注意を向けていれば集中度を 1

とし，被験者がよそ見をしており注意散漫な状態なら集

中度を 0 とした． 

（２）表情値 

 ロボットとのインタラクションに対する面白さの評価

基準として表情を使用することができる[8]．そこで本研

究ではロボットとインタラクション中の被験者の表情を

以下のような基準で測定し，評価を行った． 

 無表情：表情値 0 

 笑顔を見せている：表情値 1 

 口を開けて，声を出して笑っている：表情値 2 

3.2． 実験結果と考察 

表 1 に集中度の増加率，継続率を示す．増加率とは集

中度を増加させたインタラクションの割合で，継続率は

インタラクション前後で集中度の変化が無く，かつ集中

度１であったインタラクションの割合である． 

 表 2 に表情値の増加率，継続率を示す．増加率とは，

表情値を増加させたインタラクションの割合で，継続率

はインタラクションの前後で表情値の変化が無く，かつ

１以上であったインタラクションの割合である． 

 また，表情値 2 を付与されたインタラクション率を表

3 に、対話中の集中度、表情値の変化例を図 4 に示す． 

表 1  集中度の実験結果 

集中度 増加率(％) 継続率(％) 

接触 26.7[8/30] 50[15/30] 

音声 8.9[7/79] 72.2[57/79] 

表 2  表情値の実験結果 

 

 

 

 

表 3  表情値 2 のインタラクション率 

  表情値 2のインタラクション率(%) 

接触 37 

音声 5.1 

 

表 1 より，接触は音声と比較してユーザの集中度を増加

させる効果が高いことが分かる．また，集中度を継続さ

せる効果は音声の割合が大きくなっており，音声対話は

ユーザの集中力を維持する効果が高いことが分かる． 

また，表 2 より接触は表情値の増加率と継続率が音声

に比べて高く、特に表 3 より表情値 2 の割合が音声と比

較して 7 倍程高いことが分かる。故に接触インタラクシ

ョンは音声より情緒面でユーザを楽しませる効果が特に

高いと言える． 

接触の認識エラー率はシステム原因が 10%，ユーザ原

因が 10%の合計 20%であった．それに対して，音声の認

識エラー率は 53.8%であった．接触におけるシステム原

因のエラーとは，接触センサが接触を検知できなかった

ことによるエラーである．ユーザ原因のエラーはユーザ

の接触間違えによるエラーである． 

接触の認識エラー率はシステム原因，ユーザ原因を合

計しても音声対話の認識エラー率より低く抑えられてお

り，接触インタラクションは音声対話に比べて頑健なイ

ンタラクションが可能であることが分かる． 

4．まとめ 

本研究では接触コミュニケーションロボットを開発し

インタラクションの実験を行った．結果，接触は音声と

比較して集中度の増加，情緒面でユーザを楽しませる効

果が高く，音声対話に比べて頑健なインタラクションが

可能であることが分かった． 
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表情値 増加率(％) 継続率(％) 

接触 40[12/30] 13.3[4/30] 

音声 8.9[7/79] 1.3[1/79] 

図 4 対話中での集中度、表情値の変化 
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