
 
International Journal of Advanced Robotic Systems 
 
 
 
 
The Law of Attraction in  
Human-Robot Interaction 
 
Regular Paper 
 
 
 

Eunil Park1,*, Dallae Jin1,2 and Angel P. del Pobil1,3 

 
1 Department of Interaction Science, Sungkyunkwan University, South Korea 
2 Department of English Language and Literature, Seoul National University, South Korea 
3 Robotic Intelligence Laboratory, Computer Science and Engineering Department, Jaume-I University, Spain 
* Corresponding author E-mail: pa1324@skku.edu  

 
Received 14 Apr 2012; Accepted 3 May 2012 
 
DOI: 10.5772/50228 
 
© 2012 Park et al.; licensee InTech. This is an open access article distributed under the terms of the Creative 
Commons Attribution License (http://creativecommons.org/licenses/by/3.0), which permits unrestricted use, 
distribution, and reproduction in any medium, provided the original work is properly cited. 

 
 

Abstract Following the law of attraction in human‐human 
interaction,  this  paper  examines  the  effects  of  a  robot’s 
personality and a human’s personality  in various human‐
robot interactions. This study was conducted using robots 
that  were  programmed  to  mimic  both  extroverted  and 
introverted personality types, as well as humans who were 
classified  as  having  introverted,  extroverted  or 
intermediate  personality  types.  Using  a  3  x  2  between‐
subjects  experiment  with  120  participants,  the  results 
indicated  that  participants  who  interacted  with  a  similar 
personality  robot were more  comfortable  than  those who 
engaged  with  a  different  personality  robot.  Yet,  the 
evaluation of social presence presented an opposing result. 
Both the implications and limitations of the present study, 
as well as guidelines for future research, are discussed. 
 
Keywords  social  robot,  personality,  extrovert,  introvert, 
facial communication, human‐robot interaction 

 
1. Introduction 
 
With  the  rapid  advancement  of  robotic  technologies, 
many  robots  have  been  developed  in  order  to  socially 

interact with humans. In order to determine the effect of a 
robot  in  human‐robot  interactions,  some  studies  have 
tried to define a social robot. For example, Breazeal noted 
that a social robot should have a physical embodiment [1]. 
Moreover,  it  must  autonomously  communicate  and 
interact  with  humans.  In  fact,  Fong  and  colleagues 
mentioned that the interaction skills of socially interactive 
robots are more important than those of robots with other 
purposes, such as industrial robots [2]. 
 
Consequently,  to  develop  better  socially  interactive 
robots,  in  depth  considerations  of  the  various  types  of 
users are needed. For instance, age and gender, which are 
representative  individual  variables,  may  affect  people 
differently when they interact with social robots [3, 4]. In 
particular,  a  user’s  personality  may  be  one  of  the  most 
important factors in human‐robot interactions with social 
robots. In human‐human interactions, the personalities of 
each  human  can  affect  the  relationship  satisfaction  and 
each  human’s  perception  of  the  other  [5,  6].  Studies  by 
Mann  and  Blankenship  et  al.  found  that  individuals 
prefer  to  interact  with  people  who  have  personalities 
similar to their own [7, 8]. Many studies have confirmed 
this tendency in various relationships and environments, 
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including  friendships,  social  relationships  and 
relationships in collaborative working environments [6, 9‐
11]; yet, only a  few studies have attempted to determine 
the  effect  of  personality  on  human‐robot  interactions. 
Hence,  this  study  presents  the  following  research 
questions: 

 Research  Question  1:  For  humans  in  human‐
robot interactions, controlling for the time spent 
and the content involved in the communication, 
what  is  the  relationship  between  the  human’s 
personality  (independent  variable)  and  his  or 
her  immersive  tendency,  anthropomorphism, 
friendliness,  preference  and  social  presence 
(dependent variables)? 

 Research  Question  2:  For  humans  in  human‐
robot interactions, controlling for the time spent 
and the content involved in the communication, 
what  is  the  relationship  between  the  robot’s 
personality  (independent  variable)  and  its 
immersive  tendency,  anthropomorphism, 
friendliness,  preference  and  social  presence 
(dependent variables)? 

 
To  answer  these  research  questions,  it was  necessary  to 
precisely  define  the  type  of  interaction  with  the  robot. 
Hence,  the study focused on facial communications with 
a facial expression robot. As mentioned above, a physical 
embodiment  and  personal  communication  are  essential 
functions of socially interactive robots [1]. Accordingly, in 
this  study  the  facial  expressions  and  interactions  of  the 
human and  robot were  emphasized  [3,  12‐14]. Note  that 
many  studies  have  focused  on  the  effects  of  facial 
expressions  in  human‐robot  interactions  since  they  are 
not  only  expressions  of  emotions,  but  also  a 
representation of personality [13‐16]. 
 
This paper is organized in four sections. The first section 
reviews  previous  literature  and  the  section  following 
describes  the  research  method.  Then,  the  analysis  and 
conclusions  of  this  paper  are  presented.  Finally,  the 
limitations and future studies are discussed. 
 
2. Literature Review 
 
2.1 Personality 
 
Personality  is  a  set  of  distinctive  and  unique 
characteristics  among  humans.  In  fact,  Goldberg 
indicated  that  the  personality  of  an  individual  is 
composed  of  five  core  domains,  including  openness, 
conscientiousness,  agreeableness,  extraversion  and 
neuroticism.  He  called  these  five  factors  the  “Big  Five” 
personality  traits  [17].  Among  these  domains, 
extraversion  is  one  of  the  most  well‐exposed  and 
impressive  factors  defining  a  human’s  personality.  It 
characterizes  an  individual  via  his  or  her  sociability, 

excitability  and  other  emotional  expressiveness.  In 
addition,  many  studies  have  indicated  that  a  person’s 
level of extraversion can be directly associated with his or 
her social aptitude in various relationships [18]. 
 
In  human‐human  interactions,  the  level  of  extraversion 
can  be  distinguished  by  two  extremes  –  extroverted 
versus introverted. If a person is extroverted, he/she will 
be  relatively  gregarious  and  generally  energized  by 
external stimulus or people. On the contrary,  if a person 
is  introverted, he/she will be comparatively  less  sociable 
and  more  introspective.  As  a  result,  introverted  people 
tend  to  have  fewer  relationships  than  their  extroverted 
counterparts  [18‐20].  These  tendencies  are  relevant  since 
many studies have  indicated  that  social  rules  in human‐
human  interactions  may  equally  apply  to  human‐
computer interactions or human‐robot interactions. Based 
on the  ‘Computers Are Social Actors’  (CASA) paradigm, 
which was proposed by Nass and his colleagues  [21‐25], 
if  computers  and  robots  are  able  to  communicate  with 
humans,  humans  will  respond  to  these  computers  and 
robots using the same elements of social interactions that 
they employ in human‐human interactions. 
 
2.2 Facial Communication with Personality 
 
In  social  interactions  between  humans,  two  types  of 
communication – verbal and non‐verbal – are utilized to 
deliver  information,  emotion  and  intention  [26,  27]. 
Usually,  verbal  communication  is  used  to  deliver  the 
purpose  and  detailed  information  of  the  interaction.  In 
contrast,  non‐verbal  communication  is  used  to  support 
the  verbal  communication,  often  by  conveying  the 
information  in  a  more  subtle  manner.  In  non‐verbal 
communication, messages are communicated via gestures 
and  facial  expressions  [26,  27].  Several  previous  studies 
have  indicated  the  powerful  effects  of  non‐verbal 
communication in human‐human interactions [28‐30]. For 
example,  Tojo  et  al.  found  that  non‐verbal 
communication,  including  facial  expressions,  played  a 
crucial role in interactions with others. Additionally, they 
found  that  suitable  non‐verbal  feedback  also  played  an 
important  role  in  improving  the  performance  of 
communication [31]. 
 
Owing  to  the  inherent  characteristics  of  non‐verbal 
communication,  it  is  often  limited  to  face‐to‐face  situations 
[26,  30,  32].  In particular,  the  two principal modes  of  non‐
verbal  communication  in  face‐to‐face  situations  are  eye 
movements  and  facial  expressions.  By  using  these  two 
mechanisms  effectively,  a  person  can  deliver  and  receive 
social  information,  such  as  emotions  or  moods  [31,  32]. 
However,  these  mechanisms  can  vary  for  different 
personalities. For example, extroverted people more actively 
form social  relationships using  facial  communications  (e.g., 
facial expressions, eye movements), while introverted people 
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are  less  likely  to  do  so.  Moreover,  extroverted  people 
outwardly  express  their  emotions  more  easily  than 
introverted people. Given  these  inclinations,  extroverted 
people tend to use facial communication more effectively 
than  introverted  people  [33].  However,  few  studies 
examine  the  effects  of  personality  in  human‐robot 
interactions. 
 
3. Method 
 
3.1 Design 
 
A  between‐subjects  experiment  was  conducted  with  six 
conditions  representing  a  fully‐crossed  (3  x  2)  factorial 
design. It features three levels of participant personalities 
(Extroverted  vs.  Intermediate  vs.  Introverted)  and  two 
personality  modes  in  a  facial  expression  robot 
(Extroverted vs. Introverted). 
 
3.2 Participants 
 
One  hundred  and  twenty  undergraduate  and  graduate 
students were recruited from a large private university in 
Seoul, South Korea. The mean age of the participants was 
24.9 years  (SD=4.22)  ranging from 19  to 32 years. 50% of 
the participants were female. To measure the level of each 
participant’s extroversion, all participants took part in an 
online  pre‐questionnaire  adapted  from  previous  studies 
[34‐36]. They responded to each item by marking on a 7‐
point  Likert  scale  ranging  from  1  (Introverted)  to  7 
(Extroverted), then the participants were divided into two 
groups.  The mean  score  of  the  participants  classified  as 
“introverted”  was  2.7  (SD=0.44).  The  mean  score  of  the 
participants classified as “intermediate” was 4.5 (SD=0.55) 
and  the  mean  of  the  participants  classified  as 
“extroverted”  was  5.9  (SD=0.77).  Each  personality 
category  had  20  participants  (10  females  and  10 males). 
All  participants were  assigned by  the  results  of  the pre‐
questionnaire and paid about 4 US dollars. 
 
3.3 Apparatus and Materials 
 
A  facial  expression  robot  (KMC‐EXPR)  designed  by 
Inplus  Inc. was used  in our experiment  (Fig.  1). Most of 
the functions and parts of  the robot were very similar to 
the Kismet robot, albeit without any ears. It had a mouth, 
lips  and  eyes  similar  to  humans.  By  controlling  the 
elements  of  its  face,  it  was  able  to  make  various  facial 
expressions. 

 
Figure 1. A facial expression robot in our experiment. 
 
3.3.1 Extroverted situation of a facial expression robot 
 
In  order  to  convey  an  extroverted  personality  via  its 
facial expressions, the robot was programmed to make 
positive  and  active  communications.  Following  the 
characteristics of extroverts shown in Table 1, the robot 
opened  and  moved  its  eyes  and  mouth  in  a  more 
exaggerated  fashion  than  average.  Also,  it  directly 
gazed at a participant during their interaction. Its neck 
was  always  directed  toward  the  participant.  In 
addition,  the  robot  directly  responded  to  the 
participant’s actions. 
 
3.3.2 Introverted situation of a facial expression robot 
 
In  order  to  convey  an  introverted  personality  via  its 
facial expressions, the robot was programmed to create 
passive  communications.  Following  the  characteristics 
of  introverts  shown  in  Table  1,  the  robot  initially  did 
not react to the participant, after which it only gazed at 
the  participant.  Finally,  it  imitated  the  facial 
expressions  of  the  participant.  In  contrast  to  the 
extroverted  mode,  the  robot  opened  its  eyes  and 
mouth less wide than usual. It also tended to avoid the 
participant’s  gaze,  however,  it  sometimes  caught  a 
glimpse of the participant’s face. 
 

 
Property  Facial movements  Facial expressions  Size  of  facial  

movements 
# of eye contact 

Extrovert  Active  Fast  Big  Frequent 
Introvert  Passive  Slow  Small  Infrequent 

Table 1. Properties of facial communication. 
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3.4 Procedure 
 
Upon arrival at the laboratory, an experimenter gave each 
participant  a  book  that  was  composed  of  many 
independent,  often  humorous  stories.  After  reading  the 
book,  the participant selected a story  from the book  that 
he or she felt was the funniest. Then, the participant was 
invited into the experiment room and was seated in front 
of a facial expression robot at a distance of 0.7 metres. The 
participant was  instructed  to read  the story  to  the robot. 
The purpose of the experiment was blinded. 
 
After the experiment had concluded, the participant was 
asked to fill out an online questionnaire, which included 
items  regarding  his/her  assessment  of  the  immersive 
tendency,  anthropomorphism,  friendliness,  preference 
and social presence of the robot. 
 
3.5 Measures 
 
The  measure  of  immersive  tendency  used  in  this  study 
(Cronbach’s α=.88) was an index composed of seven items 
adapted  from  [37].  Likewise,  the  measure  of 
anthropomorphism  (α=0.91)  was  an  index  composed  of 
nine items adapted from [38]. The measure of friendliness 
(α=0.82) was an index composed of eight items previously 
used by [39, 40]. The measure of preference (α=0.84) was an 
index composed of three items adapted from [21] and the 
measure  of  social  presence  (α=0.89) was measured  by  an 
index composed of seven items previously used by [33]. 
 
4. Results 
 
A series of 3 x 2 factorial analyses of variance (ANOVA) 
was conducted to analyse the effects of personality – both 
the robot’s and the human’s – on the dependent variables, 
followed by post‐hoc analyses using Student’s t‐tests. 
 
The  results  from  the ANOVA and  a  subsequent post‐hoc 
analysis indicated that the extroverted participants (M=5.53, 
SD=0.98)  reported  a  significantly  higher  degree  of 
friendliness  in  the  robot  than  the  intermediate  (M=4.78, 
SD=1.19)  and  introverted  participants  (M=4.77,  SD=1.07), 
F(2, 114)=8.76, p<.001. The extroverted participants (M=5.64, 
SD=1.01)  also  reported  a  significantly  stronger  immersive 
tendency in the relationship than the intermediate (M=5.09, 
SD=0.86)  and  introverted  participants  (M=4.33,  SD=1.02), 
F(2,  114)=23.26,  p<.001,  and  the  extroverted  participants 
(M=5.34,  SD=0.92)  were  preferred  than  the  intermediate 
(M=4.90,  SD=1.07)  and  introverted  participants  (M=4.63, 
SD=1.55), F(2, 114)=4.43, p<.05. 
 
The  participant’s  personality  also  affected  his/her 
assessment of the anthropomorphism and social presence 
of  the  robot.  The  extroverted  participants  (M=5.88, 
SD=0.90)  assigned  a  significantly  higher  degree  of 

anthropomorphism  to  the  robots  than  the  intermediate 
(M=4.70,  SD=1.27)  and  introverted  participants  (M=4.08, 
SD=1.09), F(2, 114)=28.35, p<.001  (Fig. 2).  In addition,  the 
introverted  participants  (M=4.74,  SD=1.53)  regarded  a 
significantly lower degree of social presence in the robots 
than  the extroverted  (M=5.80, SD=0.78) and  intermediate 
participants (M=5.26, SD=0.98), F(2, 114)=8.87, p<.001. 
 

 
Figure  2.  The mean  and  standard  error  on  anthropomorphism 
based on the personality of participants. 
 
The  ANOVA  further  indicated  notable  effects  of  the 
robot’s  personality  on  two  dependent  variables.  For 
instance, participants with an extroverted robot  (M=5.25, 
SD=1.18)  reported  a  higher  degree  of  friendliness  than 
those  with  an  introverted  robot  (M=4.81,  SD=1.04),  F(1, 
114)=6.49,  p<.05.  Participants  with  an  extroverted  robot 
(M=5.09,  SD=1.39)  also  reported  a  higher  degree  of 
anthropomorphism  than  those with an  introverted robot 
(M=4.68, SD=1.23), F(1, 114)=4.35, p<.05 (Fig. 3). However, 
the  robot’s  personality  had  no  significant  effect  on 
participants’ evaluation of its immersive tendency (p=.62), 
preference (p=.74) and social presence (p=.37). 
 

 
Figure  3.  The mean  and  standard  error  on  anthropomorphism 
based on the robot’s personality. 
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Figure 4. The mean and standard error of participants’ friendliness. 
 

 
Figure 5. The mean and standard error of participants’ immersive 
tendency. 

 

 
Figure 6. The mean and standard error of participants’ preference. 
 
Interaction  between  the  robot’s  personality  and  the 
human’s  personality  also  significantly  affected  the 
participants’ assessment of its friendliness (F(2, 114)=18.80, 
p<.001),  immersive  tendency  (F(2,  114)=16.08,  p<.001), 
preference  (F(2,  114)=15.44,  p<.001)  and  social  presence 
(F2,  114)=3.77,  p<.05)  (Fig.  4,  5,  6  and  7).  These  results 
indicate that the personalities of both the human and the 
robot  affected  each  human’s  perspective  differently.  
 

 
Figure  7.  The  mean  and  standard  error  of  participants’  social 
presence. 
 
In  other  words,  similar  to  the  case  of  extroverted 
participants,  introverted  participants  felt  higher  degrees 
of friendliness, immersive tendency and preference when 
they  interacted  with  a  robot  whose  personality  was 
similar  to  their  own.  On  the  contrary,  introverted 
participants  felt  a  lower  degree  of  social  presence  with 
the  introverted robot compared to  the extroverted robot, 
which was dissimilar to the extroverted participants’ case. 
 
5. Discussion and Conclusion 
 
Our findings provide valuable insight for both designers 
and  researchers  of  future  works  pertaining  to  human 
personalities  in  human‐robot  interactions.  Furthermore, 
they  may  be  applicable  to  future  design  guidelines  for 
social  robots. Although personality  is  only  one  of many 
facets  of  a  person’s  character,  the  personality  of  both 
robots and humans plays a significant role in determining 
a  human’s  psychological  perspective  in  human‐robot 
interactions, as is true of human‐human interactions. 
 
In particular, the results indicated that humans preferred 
to  interact with  others  –  even  robots  – who  had  similar 
personalities  to  themselves.  Nevertheless,  regarding  the 
facet  of  social  presence,  the  introverted  participants 
indicated  opposing  results,  showing  a  lower  degree  of 
presence  with  the  introverted  robot  than  with  the 
extroverted one. 
 
Consistent  with  the  findings  in  previous  studies  of 
human‐computer  interactions  and  human‐human 
interactions,  this  study  suggests  that  personality  has 
similar effects on the psychology of humans who interact 
with  robots.  In  other  words,  participants  preferred  to 
interact  with  robots  that  had  a  similar  personality  to 
themselves. This relationship is referred to as the ‘law of 
attraction’  in  human‐human  interactions.  In  this  study, 
we confirmed this law in human‐robot interactions [22, 36, 
41‐43]. 
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6. Limitations and Future Studies 
 
Nevertheless,  this  study was  limited  by  various  factors. 
First,  all  of  the  participants  were  undergraduate  or 
graduate  students.  Commonly,  students  at  university 
have  been  conditioned  to  develop  good  social 
relationships,  so  the  personality  of  participating  groups 
may have been biased to some degree. To overcome this 
limitation  and  obtain  a  more  general  result,  future 
research  must  utilize  a  more  diverse  sample  set  of 
participants. Similarly, all of the participants were native 
Koreans;  the  results  may  have  been  different  given 
participants  from  other  cultural  regions.  In  fact,  further 
studies  could  pursue  the  cultural  effects  of  facial 
communications between Eastern and Western societies. 
 
7. Acknowledgments 
 
A preliminary  and motivated version  of  this paper was 
published in the 7th ACM/IEEE International Conference 
on Human‐Robot Interaction (HRI  ’12), Mar. 5‐8, Boston, 
USA.  This  version  includes  a  concrete  review  and 
employs  new  experiments  to  enhance  our  results.  This 
research  was  partly  supported  by  Samsung  Students 
Research  Fund,  by Ministerio  de  Ciencia  e  Innovación 
(DPI2011‐27846),  by  Generalitat  Valenciana 
(PROMETEO/2009/052) and by Fundacio Caixa Castello‐
Bancaixa (P1‐1B2011‐54). 
 
8. References 
 
[1]  Breazeal  CL  (2002)  Designing  Sociable  Robots. 

Cambridge, MA: MIT Press. 263p. 
[2]  Fong  T,  Nourbakhsh  I,  Dautenhahn  K  (2003)  A 

survey  of  socially  interactive  robots.  Robotics  and 
Autonomous Systems 42: 143‐166. 

[3]  Park E, Kim KJ, del Pobil AP (2011) Do Children See 
Robots Differently? A Comparison of Eye‐Movement 
Between  Humans  and  Robots.  Lecture  Notes  in 
Electrical Engineering 107: 421‐427. 

[4]  Park  E, Kim KJ,  del  Pobil, AP  (2011)  The  Effect  of 
Robot’s Body Gesture and Gender  in Human‐Robot 
Interaction.  In  Sarhan  NJ,  Hamza  MH,  editors. 
Human‐Computer  Interaction  6.  Anaheim:  Acta 
Press. pp. 91‐96. 

[5]  Griffitt  WR  (1996)  Interpersonal  attraction  as  a 
function  of  self‐concept  and  personality  similarity‐
dissimilarity.  Journal  of  Personality  and  Social 
Psychology 4: 581‐584. 

[6]  Izard C  (1960) Personality  similarity, positive  affect 
and  interpersonal  attraction.  Journal  of  Abnormal 
and Social Psychology 61: 484‐485. 

[7]  Blankenship V, Hnat SM, Hess TG, Brown DR (1984) 
Reciprocal  interaction  and  similarity  of  personality 
attributes.  Journal  of  Social  and  Personal 
Relationships 1: 415‐432. 

[8]  Mann  RD  (1959)  A  review  of  the  relationships 
between  personality  and  performance  in  small 
groups. Psychological Bulletin 56: 241‐270. 

[9]  Carli LL, Ganley R, Pierce‐Otay A  (1991)  Similarity 
and  satisfaction  in  room‐mate  relationships. 
Personality  and  Social  Psychology  Bulletin  17:  419‐
426. 

[10]  Duck SW, Craig G  (1978) Personality  similarity and 
the development of friendship: a longitudinal study. 
Journal of Social and Clinical Psychology 17: 237‐242. 

[11]  Izard C  (1963) Personality similarity and  friendship: 
a  follow‐up  study.  Journal  of Abnormal  and  Social 
Psychology 66: 598‐600. 

[12]  Gockley  R,  Bruce  A,  Forlizzi  J,  Michalowski  M, 
Mundell  A,  Rosenthal  S,  Sellner  B,  Simmons  R, 
Snipes K, Schultz AC, Jue W (2005) Designing robots 
for  long‐term social  interaction. Proceedings of 2005 
IEEE/RSJ  International  Conference  on  Intelligent 
Robots and Systems (IROS ’05), New York: IEEE. pp. 
1338‐‐1343. 

[13]  Littlewort GC, Bartlett MS, Fasel I, Chenu J, Kanda T, 
Ishiguro H, Movellan  JR  (2004)  Facial  Expression  in 
Social  Interactions: Automatic Evaluation of Human‐
Robot Interaction. Proceedings of the 3rd International 
Conference on Development and Learning. Available: 
http://www.lira.dist.unige.it/teaching/SINA_08‐
09/SINA_PREV/library/ICDL2004/pdfs/44.pdf. 
Accessed 2012 April 7. 

[14]  Gadanho  SC,  Hallam  J  (2001)  Emotion‐triggered 
learning  in  autonomous  robot  control.  Cybernetics 
and Systems 32: 531‐559. 

[15]  Itoh K, Miwa H, Matsumoto M, Zecca M, Takanobu 
H,  Roccella  S,  Carrozza MC, Dario  P,  Takanishi A 
(2004) Various  emotional  expressions with  emotion 
expression humanoid robot WE‐4RII. Proceedings of 
the  1st  IEEE Technical Exhibition Based Conference 
on Robotics  and Automation. New York:  IEEE.  pp. 
35‐36. 

[16]  Hara F (2004) Artificial emotion of face robot through 
learning  in communicative  interactions with human. 
Proceedings of the 13th IEEE International Workshop 
on  Robot  and  Human  Interactive  Communication. 
New York: IEEE. pp. 7‐15. 

[17]  Goldberg  LR  (1990)  An  alternative  “description  of 
personality”: The Big‐Five factor structure. Journal of 
Personality and Social Psychology 59: 1216‐1229. 

[18]  Thorne A (1987) The press of personality: a study of 
conversations  between  introverts  and  extraverts. 
Journal of Personality and Social Psychology 53: 718‐
726. 

[19]  Snyder  M  (1983)  The  influence  of  individuals  on 
situations:  implications  for  understanding  the  links 
between personality  and  social  behavior.  Journal  of 
Personality 51: 497‐516. 

[20]  Neuman  GA, Wagner  SH,  Christiansen  ND  (1999) 
The  relationship  between  work‐team  personality 

6 Int J Adv Robotic Sy, 2012, Vol. 9, 35:2012 www.intechopen.com



composition  and  the  job  performance  of  teams. 
Group Organization Management 24: 28‐45. 

[21]  Nass C, Lee KM (2001) Does Computer‐Synthesized 
Speech Manifest  Personality?  Experimental  Tests  of 
Recognition,  Similarity‐Attraction,  and  Consistency‐
Attraction.  Journal  of  Experimental  Psychology: 
applied 7: 171‐181. 

[22]  Nass C, Moon Y, Fogg BJ, Reeves B, Dryer C  (1995) 
Can computer personalities be human personalities? 
International  Journal  of  Human‐Computer  Studies 
43: 223‐239. 

[23]  Nass  C,  Steuer  J,  Tauber  E,  Reeder  H  (1993) 
Anthropomorphism,  agency  and  ethopoeia: 
computers  as  social  actor.  Proceedings  of  the 
INTERACT  ’93 and CHI  ’93 Conference Companion 
on  Human  Factors  in  Computing  Systems.  New 
York: ACM. pp. 111‐112. 

[24]  Nass  C,  Steuer  J,  Tauber  E  (1994)  Computers  are 
social actors. Proceedings of  the SIGCHI Conference 
on  Human  Factors  in  Computing  Systems.  New 
York: ACM. pp. 72‐78. 

[25]  Sundar  SS,  Nass  C  (2000)  Source  orientation  in 
human‐computer  interaction:  programmer, 
networker,  or  independent  social  actor?. 
Communication Research 27: 683‐703. 

[26]  Argyle  M,  Hinder  RA  (1972)  Non‐verbal 
communication  in human social  interaction. Oxford: 
Cambridge University Press. 443p. 

[27]  Hinde  RA  (1975)  Non‐verbal  communication. 
Oxford: Cambridge University Press. 443p. 

[28]  Weitz  S  (1974)  Nonverbal  communication:  readings 
with  commentary. Oxford: Oxford University Press. 
351p. 

[29]  Wiener  M,  Mehrabian  A  (1968)  Language  within 
language:  immediacy,  a  channel  in  verbal 
communication.  New  York:  Appleton‐Century‐
Crofts. 214p. 

[30]  Bavelas  JB,  Chovil  N  (2006)  Nonverbal  and  Verbal 
Communication: Hand Gestures and Facial Displays 
as Part of Language Use in Face‐to‐face Dialogue. In: 
Manusov  V,  Patterson  ML.  editors.  The  Sage 
handbook  of  nonverbal  communication.  CA:  Sage 
Publications. pp. 97‐115. 

[31]  Tojo  T, Matsusaka  Y,  Ishii  T,  Kobayashi  T  (2000) A 
conversational  robot  utilizing  facial  and  body 
expressions.  Proceedings  of  2000  IEEE  International 
Conference on Systems, Man, and Cybernetics. New 
York: IEEE. pp. 858‐863. 

 
 
 
 
 
 
 
 

[32]  Williams E (1977) Experimental comparisons of face‐
to‐face  and  mediated  communication:  a  review. 
Psychological Bulletin 84: 963‐976. 

[33]  Lee  KM,  Peng  W,  Jin  S,  Yan  C  (2006)  Can  robots 
manifest personality?: an empirical test of personality 
recognition,  social  responses,  and  social  presence  in 
human‐robot  interaction.  Journal of Communication 
56: 754‐772. 

[34]  Roach  JHL  (1941)  An  experimental  study  of 
suggestibility in extroverts and introverts. Journal of 
Applied Psychology 25: 458‐468. 

[35]  Freyd  M  (1924)  Introverts  and  Extroverts. 
Psychological Review 31: 74‐87. 

[36]  Lu  H,  Hsiao  K  (2010)  The  influence  of 
extro/introversion  on  the  intention  to  pay  for  social 
networking  sites.  Information  &  Management  47: 
150‐157. 

[37]  Singer  MJ  (1998)  Measuring  presence  in  virtual 
environments:  a  presence  questionnaire.  Presence  7: 
225‐240. 

[38]  Schifferstein  H,  Zwartkruis‐Pelgrim  E  (2008) 
Consumer‐product  attachment:  measurement  and 
design  implications.  International  Journal  of  Design 
2: 1‐13. 

[39]  Groom V, Chen J, Johnson T, Kara FA, Nass C (2010) 
Critic,  compatriot,  or  chump  responses  to  robot 
blame attribution. Proceedings of the 5th ACM/IEEE 
International  Conference  on  Human‐Robot 
Interaction (HRI ’10). New York: ACM. pp. 211‐217. 

[40]  Park E, Kim KJ, Kwak SS, del Pobil AP (2011) Robot 
as  Teammate  vs.  Opponent  in  Video  Gaming. 
Proceedings  of  2011  11th  IEEE‐RAS  International 
Conference on Humanoid Robots. New York: ACM. 
pp. 47‐52. 

[41]  Forouzande F, Rastegari M, Nasiri M, Salehi A (2009) 
Leadership effectiveness among nurse managers and 
its  relationship  with  extrovert/introvert  personality. 
Iranian  Journal  of Nursing  and Midwifery Research 
14: 168‐173. 

[42]  Salehi  (2010)  The  study  relationship  among 
personality  factors  (introversion,  extroversion)  on 
students and their effects to selecting a good teacher. 
Procedia  –  Social  and  Behavioral  Sciences  2:  4016‐
4020. 

[43]  Byrne  D  (1969)  Attitudes  and  attraction.  In: 
Berkowitz L. editor. Advances in Experimental Social 
Psychology. FL: Academic Press. pp. 35‐89. 

 
 
 
 
 
 

7Eunil Park, Dallae Jin and Angel P. del Pobil: The Law of Attraction in 
Human-Robot Interaction: The Opposite Message from Presence

www.intechopen.com


