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SmileSnail：ユーザの感情を反映する写し鏡ロボット
SmileSnail: A stuffed robot reacting to users’ emotion

中川 真紀 塚田 浩二 椎尾 一郎∗

Summary.

家族や恋人など，身近な人とのコミュニケーションにおいて，つい感情が不安定になりトラブルを引き

起こしてしまうケースは多い．一方，こうした状況でも，当事者でない第三者（子供，ペットなど）の影響

によって感情が穏やかになることがままある．そこで，本研究では，ユーザの感情に応じて写し鏡のように

動作するロボット「SmileSnail」を試作し，ユーザの感情を緩やかにコントロールすることを目指す．

1 はじめに

家族や恋人など，身近な人とのコミュニケーショ

ンにおいて，つい感情が不安定になりトラブルを引

き起こしてしまうケースは多い．「恋人や家族の態度

にイライラしてつい口調がきつくなり，喧嘩になっ

てしまった」，「朝から小さな嫌なことが続き，直接

関係ない相手の前で泣いて困らせてしまった」など

の経験を持つ人も多いであろう．こうしたネガティ

ブな感情は，本人に意識だけでは常時コントロール

することが難しく，トラブルの原因になってしまう

ことが多い．

一方，こうした状況でも，大切にしている子供や

ペットなどの言動によって感情が穏やかになること

はよくある．ペットや子供のかわいらしい行動や，

恋人の励ましだけでなく，好きなぬいぐるみに癒さ

れる／元気がでると言ったことは，日常生活の中で

多くの人が体験していると考えられる．

そこで我々は，ユーザの感情に応じて適切なフィー

ドバックを返すシステム「SmileSnail」を試作した．
本システムを利用することで，ユーザの感情を穏や

かにコントロールすることを目指す．

2 SmileSnail

SmileSnailは，ユーザの感情に応じてぬいぐるみ
型ロボットに形状を変化させることで，ユーザの感

情の穏やかなコントロールを目指す（図 1）．本目
標を実現するために以下の 2点に注目した．

• ユーザに過度に干渉しない動作

• 生活になじむ形状
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図 1. SmileSnailのコンセプト：ユーザの感情に応じ

て，ぬいぐるみ型ロボットの状態が変化する．

第一点目はユーザに過度に干渉しない動作であ

る．病院や老人ホームなどで行われているアニマル

セラピーでは，犬や猫が患者に対して強い意思表示

を行うのではなく，患者の行動に大人しく穏やかに

こたえ，触れ合うことで患者の感情コントロールや

症状の改善につなげている．このように，第三者の

存在によって感情をコントロールする場合には，そ

の第三者からの過度な干渉や意思表示ではなく，静

かで穏やかな反応が重要であると考えられる．そこ

で我々は，ロボット（第三者）を静かにさりげなく状

態変化させることによって，過度に干渉せず，ユー

ザの感情コントロールを穏やかに支えることを目指

す．SmileSnailではロボットの動作をマッスルワイ
ヤを用いて制御することで，静かにさりげなく状態

を変化させる．

第二点目は生活になじむ形状である．セガトイズ

のフクロウ型ロボット「夢ふくろう」を用いた実証

実験では，ぬいぐるみロボットと触れ合うことで副

交感神経が活性化され，リラックス状態になる可能

性が示唆されている1．このような，多くの人がか

1 http://www.segatoys.co.jp/company information/

press release/pdf/20080212-2.pdf
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図 2. SmileSnailのプロトタイプ

わいらしさや愛着を感じるぬいぐるみを模した柔ら

かい質感とデザインを工夫することで，生活の中で

違和感なくユーザの感情コントロールを穏やかに支

えることを目指した．しかし，動きを制御するマイ

コンや電池など，どうしても硬質な部分が残ってし

まい，手に取った際，さわり心地に違和感が出てし

まうことが考えられる．SmileSnailでは，硬質な殻
と柔軟な胴体部分を持つカタツムリの形を模すこと

で，硬質な部分と柔軟な部分が混在していても違和

感のないデザインを工夫した．

3 実装

SmileSnailのプロトタイプを図 2に示す．本シス
テムは 15cm四方のカタツムリ型の形状であり，フ
エルト生地に手芸用の綿を詰めた柔らかい素材で実

装した．胴体部分は全長 25cmであり，3本のマッス
ルワイヤを頭の上から 5cmから 8cmのところに糸
で内側から固定している．マッスルワイヤは電流増幅

用のトランジスタを介して Arduino Unoから制御
する．なお，Arduino Unoや制御基板は，カタツム
リの殻の部分に収納している．現在はArduino Uno
のUSBポートから給電を行っているが，今後はリチ
ウムイオンバッテリーの利用やXBee/Bluetoothな
どを用いた無線化も検討している．図 2の 1と 3の
マッスルワイヤに交互に電圧をかけることで，頭を

左右に揺らす動作を，2に電圧をかけることでうつ
むく動作を実現している．たとえば，ユーザの「嬉

しい」「喜んでいる」などのポジティブな感情をシ

ステムが取得すると，カタツムリが頭を左右にゆっ

くりと動かす．また，ユーザの「悲しい」「怒って

いる」などのネガティブな感情をシステムが取得す

ると，カタツムリがゆっくりとうつむいた状態にな

る．このようにして，ポジティブな感情はよりポジ

ティブに，ネガティブな感情は癒すように，コント

ロールすることを目指す．

ユーザの感情の取得方法としては，（1）画像ベー

スの表情認識やセンサベースの行動認識を用いた自

動入力と，（2）ユーザの恋人や家族などの親しい関
係の人が入力する手動入力を検討している．

4 関連研究

我々はこれまでに感情や行動，月経周期などのロ

グをカップルで共有することによってコミュニケー

ションを支援する「CoupLog」を提案している [1]．
CoupLogでは，相手の行動とそれに対する自分の感
情を自ら手動で記録し，相手と共有することによっ

て，行動と感情のすれ違いをなくすことを目指した

が，本研究では，感情を直接的に相手に伝えるので

はなく，第三者を介して穏やかにコントロールする

ことを目指した．

椎名らは腕などの可動部に糸を這わせ，モーター

を用いて糸を引っ張ることで動きを制御するぬいぐ

るみ型のロボットを提案している [2]．モータと糸を
用いた動きの制御では，安定して大きな動きを実現

できる一方で，モータ音が目立ち，ユーザに干渉す

る度合いが強くなる可能性がある．本研究ではマッ

スルワイヤを用いて動きを制御することで，静かに

状態を変化させている．

福島らは笑ったときの筋肉の動きに着目し，自動

で笑いを認識し，笑い声を重ねるなどして笑いを

増幅させるシステム「笑い増幅器」を提案している

[3]．辻田らは画像処理技術を用いて笑顔を認識し，
日常生活の中でユーザに笑顔を作らせるシステム

「HappinessCounter」を提案している [4]．本研究
では，写し鏡となるロボットを用いることで，笑顔

に代表されるポジティブな感情をよりポジティブに，

イライラするといったネガティブな感情を穏やかに

コントロールすることを目指した．
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