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概要：ペットを飼う事のメリットの１つに社会的な繋がりがあげられる．例えば，散歩中にペット同

士がじゃれ合うことから初対面の飼い主同士の会話が始まることがある．本研究ではこの事例に着

目して，ソーシャル VR で VR 初心者や一対一の状況では会話が始まりにくい問題を解決することを

目指している．ソーシャル VRでもバーチャルペットやバーチャルキャラクターなどは一定の人気が

あり，一部ユーザはそのようなキャラクターを VR 空間で連れ歩いている．そこで，本研究ではソー

シャル VR 上で会話のきっかけを提供するバーチャル相棒キャラクターを提案する． 
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1. はじめに 

ペットを飼うことのメリットの 1 つに，社会的な繋がり

があげられる．例えば，ご近所づきあいのきっかけが，そ

れぞれ飼っているペットについて話したり，一緒に散歩を

するようになったことに由来する場合がある． 

実際，ペットをきっかけに広がる交友関係について取り

上げたサイト[1]では，ペット繋がりで知人・友人ができた

きっかけの 7.5%は，ペット同士がじゃれついたことに由

来すると報告している．これは，散歩コースやドッグラン

といった空間においてペット同士が関わりを持つことで

飼い主間の会話が生まれ，同じ時間や場所での再会を通し

て会話が繰り返され，それがやがて友人関係の形成につな

がるという仮説に基づくものである．本研究ではこのよう

な事例に着目する． 

近年，オンラインの VR（バーチャルリアリティ）空間

において，ユーザ同士が身体的コミュニケーションを行う

ソーシャル VR の利用が広がっている．その中で，一部の

ユーザは犬や猫といったバーチャルペットやバーチャル

キャラクターを連れ歩く姿が日常的に見られるようにな

っている．しかしながら，ソーシャル VR プラットフォー

ムにおいては，VR 初心者同士の会話や初対面のユーザ間

の会話，あるいは一対一での会話において，話しかけづら

いという現実世界と同様の課題を抱えている． 

本研究では，このようなソーシャル VR 空間上における

交流の促進，特に一対一や初対面の状況における会話のき

っかけとなるバーチャルキャラクターの実現を目的とす

る．現在のソーシャル VR において日常的に存在するバー

チャルペットやキャラクターは，主にユーザとのインタラ

クションに焦点が当てられているが，本研究ではそれらに

「会話の媒介者」としての役割を付与することを試みる．

現実世界でのペットとの散歩における偶発的な出会いと

会話のきっかけを，ソーシャル VR 空間において再現する

ことで，バーチャルキャラクター同士のじゃれ合いを通じ

たユーザ間の自然な会話の発生を目指す． 

 

2. 関連研究 

2.1 ペットの社会的触媒性 

ペットが社会的触媒として対人コミュニケーションを

促進するかどうかについては，これまでにいくつかの研究

が行われている．Hsiao-Chen You ら[2]は，実際の犬を同伴

する条件，ロボット犬を同伴する条件，および犬がいない

条件の 3 条件下において，交流人数および交流時間を比較

する実験を行った． 

その結果，実際の犬を同伴した条件において，社会的交

流の総数および交流時間のいずれにおいても有意な増加

が認められた．特に知人との交流において顕著な効果が見

られたが，ロボット犬を同伴した条件では社会的交流に対

して有意な効果は示されなかった．このことから，実際の

ペットが持つ自然な動きや反応が，交流の自然なきっかけ

となることが示唆される． 
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2.2 人とキャラクターとの関係 

人とキャラクタの関係性についても，さまざまな研究が

試みられている．岩崎ら[3]は，＜ポケボー＞というモバイ

ルロボットを用いて，人とロボットの関係性として「並ぶ

関係」という新たな形を提案した．従来のロボットとの関

係性は，ユーザとロボットが対面しながら一方通行の情報

伝達を行う「対峙しあう関係」が主流であり，ユーザがロ

ボットに質問を投げかけ，ロボットが応答するという閉じ

たやり取りに限定されていた． 

これに対して「並ぶ関係」では，ユーザとロボットが共

に第三の対象に志向を向けながら，互いの感想や気持ちを

共有・調整することが可能となる．このような関係性は，

より広い文脈を共有しながら対象を含んだ会話が可能と

なり，人とキャラクタとのより深く自然な関係の構築に寄

与することが期待される． 

 

3. 提案手法 

3.1 コンセプトと行動仮説 

本研究では，犬型の相棒キャラクターを VR 空間上に実

装し，それがユーザ間の会話のきっかけとなるかを検証す

るためのシステムを構築した．この際，相棒キャラクター

がコミュニケーションを媒介する存在となるための行動

原理について，次のような仮説を立てた． 

・相棒キャラクターがユーザの近く（以下，パーソナル

スペース）に常にいることで，ユーザに安心感を与え，親

密な存在として認識される． 

・その相棒キャラクターが，ある瞬間にパーソナルスペ

ースを自発的に離れることで，ユーザに「なぜ離れたのか」

という疑問や関心を抱かせる． 

・離れた先に他ユーザの相棒キャラクターが存在するこ

とで，ユーザはその行動の理由を理解すると同時に，他ユ

ーザやその相棒キャラクターに関心を向け，会話のきっか

けが生まれる． 

この仮説に基づき，相棒キャラクターの基本行動原理は

以下の通り設計した． 

・通常時はユーザのパーソナルスペース内に滞在する． 

・他ユーザのキャラが視界に入ると，そちらへ近づこう

とする． 

・ユーザからの距離が離れすぎた場合には，元のパーソ

ナルスペースへ戻る． 

3.2 相棒キャラクター 

3.2.1 概要 

相棒キャラクターは，VR 空間において常にユーザに寄

り添いながら行動し，ユーザの近くに滞在しつつ，他のキ

ャラクターに対して興味を示すという，まるでアニメ作品

に登場する妖精のような存在を目指している． 

3.2.2 生物的な行動原理 

相棒キャラクターは生物のような振る舞いを実現する

ため，その行動構造を以下の 3 段階に分けて設計した． 

・感覚：自身の前方に広がる扇形の視界内におけるユー

ザや他キャラクターの存在および距離を検知する． 

・意思決定：感覚で得た情報をもとに，次にとるべき行

動を選択する． 

・行動：意思決定に基づいて，目標位置への移動やアク

ションを実行する． 

3.2.3 行動フェーズと移動方法 

相棒キャラクターの行動は，以下の 3 つのフェーズに基

づいて意思決定される． 

・フェーズ 1：ユーザを追いかける 

 相棒キャラクターは，ユーザの位置情報に対する「信頼

度」を内部変数として持つ．視界内にユーザがいる間は信

頼度が維持されるが，いなくなると信頼度が時間とともに

減少する．信頼度が十分にある場合は，ユーザの右前方を

目標位置とし，正確な追従を行う．一方，視界外で信頼度

が低下した場合は，最後に記憶していたユーザの位置へ向

かう．信頼度が 0 に達すると，その場で立ち止まり，吠え

るといった動作を行う． 

・フェーズ 2：他のキャラクターに興味を示す 

 相棒キャラクターは，ユーザから 10m 以上離れない範

囲で，他のキャラクターが 5m 以内に存在する場合に，じ

りじりと近づく動作を行う．これにより，他キャラクター

との関係性が自然に示され，会話のきっかけを演出する． 

・フェーズ 3：ユーザとのインタラクション 

 ユーザが停止しており，相棒キャラクターが右前方の目

標地点付近に到達したとき，キャラクターはユーザの足元

へ駆け寄る動作に移行する．この状態では，ユーザがキャ

ラクターを撫でるなどのインタラクションを楽しむこと

が可能となる． 

移動方法：PD 制御による物理的な追従 

相棒キャラクターの移動には，PD（比例・微分）制御を

用いた物理挙動を採用している．また，妖精のような存在

を表現するために相棒キャラクターはフェーズ 3 の時以

外は浮いたまま移動する行動をとる．キャラクターは，目

標地点へ力を加えて移動する挙動を示し，滑らかかつ自然

な動きの実現を目指している． 

図 1 に示すように，目標地点の位置（ベクトル）を pGoal，

キャラクターの現在位置（ベクトル）を pPet とする．pPet か

らその進行方向に引いた直線と，pGoal から下した垂線との

交点を A 地点とした時，pPet から A 地点までの距離 d は次

式で表せる．ただし，ペットの進行方向（ベクトル）を dPet

（| dPet |=1）とする． 

 

            (1) 

 

また，相棒キャラクターの現在の速度を vPetとしたとき，

加える力 F は次式で表せる． 

 

 

(2) 
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4. 体験実験 

本研究では，提案システムにおける相棒キャラクターの

行動が設計意図に沿ったものとなっているかを検証する

ため，体験実験を実施した．本実験の目的は，システムの

挙動が被験者にとって自然に見えるかどうか，また制御ロ

ジックに想定外の挙動が含まれていないかを確認するこ

とである． 

実験は，複数人の被験者が同一の VR 空間（ワールド）

に参加し，提案システムによって制御される図 2 のような

バーチャルキャラクターと数分間自由に触れ合う形式で

行った．被験者の行動を誘導するため，ワールド内には坂

に見立てたオブジェクトなどを配置し，移動や視線方向の

変化が生じるよう工夫した． 

体験後には，Google フォームを用いたアンケートを実施

し，被験者に対して以下の 4 点について自由記述形式で回

答を求めた． 

1．どのデバイスで VRChat に入っていますか？ 

2．相棒キャラクターはあなたから見てどんな行動をして

いましたか？ 

3．相棒キャラクターに対してあなたから見て引っかかる

行動はありましたか？ある場合は前後の状況を含めて詳

しく書いてください． 

4．他に感想や要望があれば自由に書いてください． 

得られた回答をもとに，今後のシステム改善につながる

知見を整理することを目的としている． 

 

5. 結果と考察 

5.1 結果 

本実験には，ソーシャル VR の使用経験を有する大学生

3 名が参加した．実験時間は約 30 分であり，主に主観的な

評価に関してアンケート形式でフィードバックを収集し

た． 

使用デバイスは，全参加者がVRゴーグルを用いていた．

アンケート結果からは，キャラクターがユーザの進行方向

に先回りする動作や，他のキャラクターと戯れる動作が想

定通り機能していたことが確認できた．また，キャラクタ

ーが移動時に身体を左右に揺らす挙動については，「尻尾

を振っているように見えて可愛らしい」といった肯定的な

意見が寄せられた． 

一方で，キャラクターがユーザの足元に近づく行動は，

観察される頻度が低く，アンケートにおいても「近づいて

きてくれず，スキンシップが取れなかった」との指摘が見

られた．この点は今後の改良課題として重要である． 

5.2 考察と課題 

まず，キャラクターがユーザの足元に寄る動作の頻度が

低い点について検討する．最も考えられる要因は，この動

作に移行するための条件設定が厳しすぎた可能性である．

本研究の実装において，フェーズ 3（足元に近づく動作）

への遷移条件は，「フェーズ 1 においてユーザが静止して

おり，かつキャラクターがユーザの右前方に位置している」

ことであった（3.2.3 節参照）．この条件を緩和するか，再

設計する必要がある． 

また，キャラクターの行動全体が複雑化したことで，一

時的にフェーズ 3 に遷移していても，すぐに別のフェーズ

に移ってしまうという挙動が見られた可能性もある．その

結果，外部から観察した際に足元に近づく行動が視認され

にくくなっていたと考えられる．この場合には，行動フェ

ーズの移行条件や継続時間を含めたペットの全体的な挙

動の設計を見直す必要がある． 

さらに，アンケートでは「キャラクターがどのような意

図で行動しているかが分かりにくい」といった意見が複数

見られた．例えば，キャラクターの移動時の左右揺れが「尻

尾の動き」のように受け取られたことは，無意識的な可愛

らしさとして好意的に捉えられていたが，これは意図した

演出ではなかった．今後は，こうした動作を意図的に「可

愛らしい振る舞い」として設計・強調することで，ユーザ

の感情的な共感や愛着をより高めることができると考え

られる． 

 

6. おわりに 

6.1 まとめ 

本研究では，ペットをきっかけに広がる交友関係を VR

空間上で再現することにより，バーチャルキャラクターが

会話のきっかけとなり，VR 初心者同士や一対一の状況に

おけるコミュニケーションの困難を緩和することを目的

として，相棒キャラクターを提案した． 

 
図 1: 相棒キャラクターの PD 制御 

 

図 2: 相棒キャラクター 
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 体験実験の結果，相棒キャラクターは概ね想定通りの動

作を示したが，ユーザの足元に寄り添う動きが意図したよ

うには機能していなかった．この原因については今後の分

析が必要であり，場合によっては動作設計の見直しも検討

する必要がある． 

 さらに，相棒キャラクターに対して「かわいい」といっ

た肯定的な意見も得られたことから，今後は意図的に愛着

を喚起するデザイン要素を強調することで，より強固なユ

ーザエンゲージメントの形成が期待される． 

6.2 展望 

本システムは現在，一般ユーザが自由に利用できる段階

には至っていないが，将来的にはより広範なユーザ層に対

して長期的に利用してもらうことで，相棒キャラクターが

もたらす影響の持続性や深化を観察することを目指して

いる． 

 また，現時点では 1 つの VR 空間における使用を前提と

して設計しているが，今後はその機能を洗練させたうえで，

より広く展開可能なシュリンク版を開発し，異なる VR 空

間を越えての使用や，スマートフォン等の現実世界の端末

においても同一のキャラクターが記憶を保持しながら常

駐できるようにすることを目指す．これにより，相棒キャ

ラクターはユーザの日常における継続的なサポート役と

して機能する可能性がある． 
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