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猫のように頭をすり寄せてくるロボットを開発し、その癒し効果を検証 
 

首の柔軟性を動的に変化させることのできるロボットを開発し、猫が頭部をすり寄せる動作（bunting）
を模した動きを実装しました。このロボットとの相互作用によって、人の緊張が緩和される可能性がある
ことが示唆されました。 

 

猫科の動物が頭部をすり寄せてくる動作は bunting と呼ばれ、対象への愛情表現と考えられていま
す。一方で、こうした動物との触れ合いは人にも癒しの効果があることが知られています。 
本研究では、猫の bunting 動作を模した動きをするロボットを開発し、人に対するその効果を検証

する実験を行いました。 
Bunting動作をロボットで再現するにあたっては、ロボットの首の部分（頚椎）が柔軟性を有し、動

作中にその剛性を変えられることが重要と考えられます。そこで本研究では、ワイヤー張力の強弱で
剛性を変えることのできる可変剛性機構を用いてこうした首部を持つロボットを開発しました。そし
て、首部が(1)低剛性設定、(2)高剛性設定、(3)可変剛性設定、の 3種類の設定下でそれぞれ 40秒間の
bunting動作をさせて、22人の大学生が参加した実験によりその効果を確かめました。 
評価は参加者の気分を測定する Temporary Mood Scale (TMS)質問紙によって行われました。実

験の結果、このロボットの使用後には使用前と比べて参加者の緊張度合が有意に減少することが分か
りました。なお、減少の度合は可変剛性設定において最大だったものの、減少度合に３条件間での統計
的有意差は確認されませんでした。しかし、実験参加者からは可変剛性設定の有効性を主張するコメ
ントも得られていることから、剛性変化の有望性が示唆されています。 
本研究成果は、人と関わり、人に癒しや安心を与えるロボットの開発に寄与するものです。 
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 研究の背景  
手触りの良さや温かみなどを提供し、人に癒しを与えるセラピーロボットが開発されてきました。これ

らのセラピーロボットは、主に安全性の観点などから、人からロボットへの接触行動が前提とされていま
す。これに対して、ロボットから人への接触行動は依然として研究段階にあります。 
猫科の動物が仲間に対して頭をすり寄せる動作は bunting と呼ばれ、愛着表現やマーキングと関わり

があると考えられています。しかし、こうした buntingのように、ユーザーに対してすり寄る動作が可能
なセラピーロボットはこれまでほとんどありませんでした。 
 
 研究内容と成果  
本研究では、動物の頚椎構造にヒントを得た、柔軟性を有するロボットの頚椎を開発しました。これを

もとに、猫の bunting動作を模した動きができるロボットを開発し、その効果を 22人の大学生・大学院
生が参加した実験で確認しました。 
開発されたロボットの頚椎は主に四つの骨部品をジョイントで接続した構造（図 1）をしており、部品

間は複数のシリコンチューブとステンレス製のワイヤーで結合されています。この内ワイヤーは頚椎の
屈曲をもたらすものと屈曲における剛性の強弱をもたらすもの（図 2）とに分かれ、それぞれ独立したサ
ーボモーターにより制御されます。本研究では、(1)低剛性設定、(2)高剛性設定、(3)可変剛性設定の 3種
類の設定下でそれぞれ bunting動作を実装しました。 
実験参加者（大学生・大学院生）にこのロボットによる bunting動作を体験してもらい、体験前後の気

分を測定しました。気分の測定は Temporary Mood Scale (TMS)質問紙によって行われました。実験の
結果、ロボットによる bunting 動作を体験した後では体験する前と比べて実験参加者の緊張値が有意に
（p<0.001）減少することが分かりました。なお減少の度合は可変剛性設定において最大であったものの、
減少度合に条件間での有意差は認められませんでした。 
しかしながら実験参加者の感想自由記述では「剛性が変わると本物のように感じられ、最もリラックス

できるように思えた」「強弱の違いが感じとれて、より生命感があり自然に思えた」などのコメントが寄
せられており、剛性変化の有望性が示唆されました。 
 
 今後の展開  
本研究で開発したロボットは、その首動作に特化した極めてシンプルなものです。それゆえ実験は、図

3 に示すように実験参加者のロボットの持ち方やロボットとの位置関係などを統制して行われました。
Buntingを統制の少ない全身自律動作のロボットに実装するためには、ユーザーとの距離や接触時の力な
どをリアルタイムにセンシングしつつ動作に反映させる非常に高度な全身の制御が求められます。研究
チームは、人と関わり、人に癒しや安心感を与えるロボットの開発を今後も続けていきます。 
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 参考図  

 
図 1 ロボットの頚椎部：(b)が屈曲している様子 

 

 
図 2 剛性可変機構：ワイヤー張力の変化で剛性を変えることができる 

 

 
図 3 実験実施の様子 
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 用語解説  
注１） Temporary Mood Scale (TMS) 

実験参加者のムード（気分）を測定する質問項目。緊張（tension）や怒り（anger）など六つのサブ
スケールから構成され、サブスケールごとに三つの質問項目が用意されている。実験参加者は各質問項
目に対して 5段階評価を行う。本研究では特に緊張（tension）に着目して分析を実施した。 
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