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Laughter is known that it is essential in building interpersonal relationships. In addition, it is clarified 

by previous research that laughter gives human several positive effects. If a robot laughs at right time 

in conversations, it can be expected to increase further participants’ laughter and motivation for 

communication. Therefore, we have developed a laughing robot based on human smiles. We previously 

found laughter of robot based on the developed algorithm triggers or follows human laughter. In this 

study, we objectively and subjectively evaluated whether the robot laughs at right time or not. We 

improved algorithm to generate three kinds of laughter on group conversation.  A robot which generates 

three kinds of laughter has become more natural than robot which generates only one kind of laughter. 
 

1. 序論 

笑いは，対人関係を構築する上で欠かせないものである．笑

顔は社交的で知性的であると判断され，他者に良い印象を与

えることでコミュニケーションを円滑にする[Matsumoto 1993]．

さらに笑いは，精神的，身体的な面からも人間に好影響を与え

るという研究報告がある[西田 2001] [横田 2003]．以上のこと

から，会話における笑いを増やすことは人間にとって重要であ

る．また人の笑いについて，1 人で笑うよりも複数人で笑うことに

よって笑いの数と持続時間が増えており，参加者の満足度もあ

がることが示されている[辰本 2007]．そこで，会話の参加者とし

て介入するロボットも，笑うことによって類似した結果が得られる

ことが予想できる． 

そこで我々は，グループ会話における笑顔と笑いの関係につ

いて解析し，人の笑顔に基づいて笑うロボットを開発した．具体

的には，笑顔度がグループ会話における笑いの生成のために

有効であることを確認し，笑顔度に基づいて笑うロボットがグル

ープ会話の中で笑うことを確認した[永井 2013]．しかし，ロボッ

トが笑うタイミングについて客観的，主観的に詳細に評価できて

いなかった．また，ロボットの笑い方に違和感があった． 

そこで，本研究では，第一に，グループ会話の中でロボットが

笑ったタイミングについて客観的に評価する．第二に，グルー

プ会話の参加者の主観を含めてロボットの介入について評価

する．第三に，複数の笑い方を行うアルゴリズムを開発し，評価

を行う． 

2. 顔認識 

会話では，言語表現だけでなく，非言語表現が重要な役割

を担い，顔の表情が伝える情報量は全体の 55 ％を占める

[Mehrabian 1967]．そこで，会話者の笑いを顔の表情から読み

取ることとした．株式会社オムロンは 1 枚の静止画像を用いてリ

アルタイムで表情認識や笑顔度の推定を行う OKAO Vision を

開発した[小西 2008]．本研究では，グループ会話の参加者の

表情を OKAO Vision で計測する． 

3. 会話者の笑顔度と笑いの計測 

平均年齢 92 歳の健常高齢女性 3 名が行う自由会話 50分を

対象として，笑顔度と会話者が笑っているかを評価した．それぞ

れの会話者を A, B, C とする. 3 名が行う自由会話について，

OKAO Vision で笑顔度を計測，同時に会話者の様子をビデオ

で記録した．笑顔度と笑いの対応を調べたところ，笑う前に笑顔

度の急激な上昇がみられた．  

笑顔度がある閾値を超えた時に会話者が笑っていると認識

するとし，閾値を 50～80 間で変化させた場合の認識成功率の

変化を分析した．その結果から，閾値 65 が適切であることがわ

かった． 

4. 自発的に笑うロボットの開発 

4.1 1種類の笑いを行うアルゴリズム 

前章より，ロボットが自発的に笑う適切なタイミングについて笑

顔度を元に設計する．前章の結果から，閾値を 65と設定した．ま

た, ロボットの笑い声の長さは，計測実験の結果から 1.5 秒とした．

一度笑った後，会話が入り次の笑いに移行するまでは最短で 10 

秒であったことから，ロボットの笑いの間隔を設計した．一度笑っ

た後に，笑った区間の最後の 3 秒間の笑顔度の平均値を求め，

60 未満だった場合は会話が落ち着いたとして 10 秒間，60 以上

だった場合は会話や笑いが続いているとして 20 秒間[須見 

2010]を待機時間として設定した．  

4.2 3種類の笑いを行うアルゴリズム 

また本研究では，人の笑い方が複数あることから，ロボットが

複数の笑い方を持つアルゴリズムを設計した．計測実験の結果

から，息が漏れるほどの笑いを微笑とした．また，笑いの持続時

間の中央値が 0.8 秒であったことから，0.8 秒以下を小さい笑い，

0.8 秒超過を大きい笑いとした．この 3 種類に分類し，それぞれ

の笑いに対応する笑顔度の平均値を求め，アルゴリズムの判断

基準とした． 

5. グループ会話への介入実験 

4 章で提案したアルゴリズムをロボットに実装して，大学生の
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せ，ロボットがプログラム通りに笑うかの確認を行った．実験は笑

い方が 1種類のアルゴリズムと 3種類のアルゴリズムの両方で行

った．図 1 に 1 種類のアルゴリズムでの実験における会話者の

笑いとロボットの笑いの間隔を示す．ひとつの刺激に対する笑

いの持続時間は約 2～3 秒である[辰本 1999]ことから，間隔が

3 秒以内のものを成功とした．本実験での成功率は 74.5%であ

った．また，笑うロボットについてのアンケートを行ったところ，参

加者の約 7 割が「ロボットが参加することによって会話が盛りあ

がった」と感じており，「ロボットが場に応じて笑ってくれて，共感

が得られる感じがあり嬉しかった．」などの意見が得られた．同

時に，笑い方が 3種類のロボットについて，1種類の場合と比べ

て適切だったかを 5 段階で評価してもらった．その結果の割合

を図 2に，回答の理由を表 1に示す． 

6. 結論 

本研究では，グループ会話で人の笑顔に基づいて笑うロボッ

トについて，ロボットが笑った直近の会話者の笑いとの間隔を取

り，一般的な笑いの持続時間と比較することで，ロボットが笑っ

たタイミングを客観的に評価した．また，参加者にアンケートを

行い，ロボットの介入による効果を主観的に評価した．そして，

ロボットは適切な場面で笑うことができ，また会話者たちは，ロボ

ットの参加によって「共感してもらえた」，「笑いが増えた」と感じ

るという結果が得られた．ロボットの笑い方の違和感を減らすた

めに，3 種類の笑い方を行うアルゴリズムを開発し，評価を行っ

た．参加者の主観評価から，笑い方が 3種類のロボットの方が，

適切であるということを明らかにした． 

今後は，会話者の発声を認識して笑うタイミングを調節したり，

呼吸など他の生体反応を考慮し笑いを認識したりして，ロボット

の笑い方を，適切に使い分けるための開発を進めていく． 
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図 1  会話者の笑いとロボットの笑いの間隔 

図 2 笑い方の適切さに関するアンケートの結果 

 

表 1  笑い方の適切さに関するアンケートへの回答理由 

 

 

[辰本 1999]  辰本 頼弘, 志水 彰:女子学生の日常生活におけ

る笑いの研究-大頬骨筋筋放電の長時間記録による-. 関西

福祉科学大学紀要 2. 39-46. 1999． 

5 ・笑い方は何種類もあるのが当然なので，その

使うタイミング次第だと思いました． 

・一種類の時より少し人間味を感じた． 

・面白さの度合いで大笑いみたいなのがちゃん

と出ていた 

4 ・小さく笑うときは「ふふ」って感じで笑って

いたりしてよかった 

・無機質感が軽減した 

3 ・やはり笑いのバリエーションが単調だと感じ

た．みんなの笑顔指数が高いときは「わっは

っは」とかは良いと思ったが，笑い方，タイ

ミングに自然さがもう少し欲しいと感じた． 

・バリエーションがあることによるメリットが

それほどわからなかった 

2 （※回答者なし） 

1 （※回答者なし） 
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