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柔らかい物体の動きによる共感表現方法の効果
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概要：他者に共感してもらうことは，気持ちの整理やストレス解消につながる．しかし，現代社会では，
身近に話し相手がいない人が少なくない．近年では，話し相手として対話型エージェントが注目されてい
るが，共感の前提となる感情推定技術が不完全であるという問題や，誤った感情推定に基づいて明示的な
共感表現を行うとユーザの反感を買いやすいという問題がある．これらの問題を解決するため，我々は見
た目と表現方法の曖昧性が高い共感表現エージェントを構想している．これは，エージェントの見た目・
表現方法の曖昧性を高めることで，エージェントによるユーザの感情推定が多少不正確であっても，その
感情推定に基づく共感表現をユーザが自身に都合良く “エージェントが自分に共感してくれている”と解
釈してくれることを狙ったシステムである．このシステムの実現を目指し，本稿では，自身の発言に対し
てエージェントに曖昧性の高い “動き”で共感表現をされたとき，ユーザは共感されたと感じるか明らかに
するための検証を行った．実験の結果，前後 1 往復・前後継続往復の動きは Pleasant・Unpleasantの感
情，左右継続往復の動きは Pleasantの感情，前停止の動きは Unpleasantの感情に対して共感しているこ
とを表現できる可能性が示唆された．
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Abstract: Empathy provides us relaxation and relief of stress. Unfortunately, we do not always have anyone
to talk to. Recently, conversational agents are attracting attention. However, emotion recognition tech-
nologies for empathy are imperfect; explicit expression of empathy based on imperfect emotion estimation
provokes a sense of aversion. To address these issues, we plan to develop an agent with vague appearance
and expression. We expect that users would regard its ambiguous motions as empathic behaviors. In this pa-
per, we conducted an experiment to clarify whether users regard ambiguous motions as empathic behaviors.
Experimental results showed that a single forward-backward motion and repeated forward-backward motion
provide empathy for both of Pleasant/Unpleasant emotions, repeated lift-right motion provides empathy for
Pleasant emotions, and forward bending provides empathy for Unpleasant emotions.
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1. はじめに

他者に心の内を話し，共感してもらうことは，気持ちの

1 日本大学文理学部
College of Humanities and Sciences, Nihon University,
Setagaya, Tokyo 156–8550, Japan

2 日本大学大学院総合基礎科学研究科
Graduate School of Integrated Basic Sciences, Nihon Uni-
versity, Setagaya, Tokyo 156–8550, Japan

a) miyata.akihiro@acm.org

整理やストレス解消につながる [1]．たとえば，テストの成

績が悪く悔しい思いをしているときに他者に共感してもら

うと，気持ちを受け止めてくれたという承認が自己肯定感

を高め，気持ちを整理できる．また，共感することは，相互

の信頼を生むとされている [2]．しかし，現代社会では，い

つでも話し相手が近くにいるとは限らず，そもそも話し相

手が存在しないという人も少なくない．近年では，話の聞

き手として対話型エージェントが注目されている [3], [4]．
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しかし，共感の前提となる感情推定の技術が不完全である

という問題や，不完全な感情推定に基づく共感表現の多く

が明示的でユーザが反感を感じやすいという問題がある．

これらの問題を解決するために，我々は見た目と表現

方法の曖昧性が高い共感表現エージェントを構想してい

る [5], [6]．これは，エージェントの見た目・表現方法の曖

昧性を高めることで，エージェントによるユーザの感情推

定が多少不正確であっても，その感情推定に基づく共感表

現をユーザが自身に都合良く “エージェントが自分に共感

している”と解釈してくれることを狙ったシステムである．

このシステムの実現を目指し，本稿では，自身の発言に対

してエージェントに曖昧性の高い “動き”で共感表現をさ

れたとき，ユーザは共感されたと感じるか検証を行う．

本稿の貢献は，エージェントの曖昧性の高い “動き”と

ユーザがエージェントから共感されたと感じる度合いの関

係を明らかにしたことである．

2. 関連研究

本章では，エージェントとユーザのコミュニケーション

に関する研究事例について述べる．

2.1 ユーザの感情推定に関する研究事例

ユーザの発話時における特徴量や発話内容などに基づい

たユーザの感情推定に関する事例がある [7], [8], [9], [10],

[11], [12]．

文献 [7], [8], [9]では，音声感情認識の研究を行っている．

文献 [7]は，音声から感情を推定するための方法・事例を報

告している．文献 [8]は，音声によるユーザインタフェー

スが一般的になっている中で，自然なやりとりにおいて重

要な事柄である感情モデリングが不完全であることを強調

している．文献 [9]は，感情と音声の関係に注目し，恐怖

では基本周波数が高く，悲しみでは基本周波数が低く抑揚

が小さいと分析している．

文献 [10], [11]では，表情を用いた感情推定の研究を行っ

ている．文献 [10]は，表情・音声から感情推定を行う手法

は数多く存在するものの，現時点で完全なものは存在しな

いことを示している．文献 [11]は，横顔の微妙な表情の変

化から，無表情，笑い，驚きは，適切な特徴量選択や直行変

換を行うことでほぼ識別可能であることを示唆している．

文献 [12]では，脳波や脈拍といった生体情報を用いるこ

とで，ユーザの感情推定を行う手法を提案している．

2.2 エージェントの表現方法に関する研究事例

ユーザに対するエージェントの表現方法に関する事例が

ある [3], [4], [13], [14], [15], [16], [17], [18], [19], [20]．

文献 [3], [4]では，発言したり手を使ったジェスチャを

行ったりすることでユーザに対して感情表現を行っている．

文献 [13], [14]では，エージェントの一部を変化させて感

情表現する研究を行っている．文献 [13]は，人型の仮想空

間エージェントが頷きながらユーザの発話を聞くことで，

ユーザがエージェントに対して話を聞いてもらっていると

感じられるようにしている．文献 [14]は，正円の伸縮運動

とそれにともなって想起される感情の対応関係について調

査している．図形の伸縮運動の周波数が高いほど覚醒度の

高い感情を想起させること，ノコギリ波で変化する伸縮運

動は，正弦波などで変化するものに比べて覚醒度の高い感

情を想起させることが報告されている．

文献 [15], [16], [17], [18], [19]では，人間を模倣して感情

表現する研究を行っている．文献 [15]は，棒人間のように

デフォルメされた対象においても，人は共感できる可能性

を示唆している．文献 [16]は，人型の姿勢模倣エージェン

トを用いた検証により，非言語の即時的フィードバックは，

ユーザに対してより高い親密感を誘発させることができる

と報告している．文献 [17], [18]は，ユーザの感情が引き起

こされた環境に着目し，感情の生まれた原因を自分，相手，

第三者に区別して，エピソードを語るユーザへエージェン

トが適切に応答できているか調査している．怒りの感情の

生まれた原因が自分や相手であった場合，エージェントが

悲しみの感情表現で応答することが適切であることが報告

されている．文献 [19]は，人間とロボットの上半身姿勢を

ミラーリングした場合の効果を調査している．上半身姿勢

のミラーリングは，ロボットと人間の社会的相互作用にお

ける親密さと共感を促進する重要な要素であることが報告

されている．

文献 [20]は，ユーザに対してエージェントが発話テンポ

を同調させることにより，話者間の共感を生み出すことを

検討している．

2.3 エージェントの見た目・触り心地に関する研究事例

エージェントの見た目・触り心地に関する研究事例があ

る [21], [22], [23], [24]．文献 [21]は，実世界と仮想空間それ

ぞれの犬をモチーフにした擬似ペットに対してアニマシー

知覚が生じるか，実体の有無がアニマシー知覚にどの程度

影響するのかを調査している．実体の有無にかかわらずア

ニマシー知覚は生じるが，実体のある擬似ペットは外見が

本物の犬によく似せられていたことにより，モータ音で

生物らしさが損なわれたことが報告されている．文献 [22]

は，ロボットの外観と動きの特徴の組合せが，好感度，信

頼，不快感などの属性にどのような影響があるのかを調査

している．ユーザは人間の形をしているロボットに対して

機械的な動きであると無生物感，自然すぎる動きであると

不快感を感じることが報告されている．文献 [23]は，ワイ

ヤで作成した猿型の人形と布で覆った猿型の人形に猿を近

づけ，どのような反応を示すか調査している．布で覆われ

ていた方が肌触りが良いことで愛着が形成されることが報

告されている．文献 [24]では，外見の違いによって触り心
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地と性格印象の関係が変化するのか分析している．アンド

ロイドロボットを用いて顔面の機械部分が剥き出しか否か

で実験を行っている．

3. 研究課題

2.1 節，2.2 節で述べたように，ユーザの感情推定やエー

ジェントの表現方法に関する研究事例は数多く行われてき

ている．本章では，これらの研究事例における問題を整理

し，本稿における研究課題について述べる．

2.1 節，2.2 節で取り上げた既存技術には大きく分けて

2つの問題がある．1つ目の問題は，共感の前提となる感

情推定の技術が不完全なことである．現在に至るまで，発

話における音声，表情，脳波，脈拍などを用いた感情推定

に関する研究が行われているが [7], [8], [9], [10], [11], [12]，

現時点で人間の感情推定が完璧であるとはいえない．

2つ目の問題は，既存技術の感情表現の多くが明示的で

あり，不完全な感情推定に基づく共感表現に適用すると

ユーザが反感を感じやすいことである．たとえば，発言す

るという手段 [3], [4], [20]は，明示的な感情表現であると

いえる．エージェントがこれらの明示的な表現手段で不正

確な感情推定に基づく共感表現を行った場合，エージェン

トの共感が不適切であることがユーザに伝わってしまうた

め，ユーザはエージェントが自分の感情を理解していない，

共感してくれていないと感じやすくなると考えられる．

1つ目の問題を解決する手段として，感情推定の技術を

高度化する方法が考えられる．しかし，人間の感情はその

感情の起源の環境によって微妙な違いが生まれることや，

副次的な感情を含む場合があること，感情推定の技術が現

在もなお発展途上の技術であることから，近い将来におい

て感情推定の技術が完全になることは想像しにくい．

そこで，本研究では，1つ目の問題の解決は研究の対象外

とし，2つ目の問題の解決に取り組む．これにより，エー

ジェントの感情推定の技術が不完全であってもユーザが反

感を感じにくくなると考えられる．事前検証 [5], [6]におい

て，見た目と表現方法の曖昧性が高い共感表現エージェン

トの動きに対してユーザが感情表現をされたと感じること

ができ，エージェントの曖昧性が高い共感表現方法である

“動き”のいくつかが，ある程度の曖昧さを保ちながら大ま

かな感情を提示できる可能性が示唆された．しかし，実際

のシーンでは，ユーザの発言に対して共感表現を行う必要

がある．既存研究・事前検証では，ユーザの発言に対して，

実体を持つエージェントから曖昧性の高い “動き”で共感

表現を行った場合に，ユーザは共感されたと感じるか明ら

かにされていなかった．

上記をふまえ，本稿では，ユーザの発言に対して，実体

の持つエージェントから曖昧性の高い “動き”で共感表現

をされると，ユーザは共感されたと感じるか明らかにする

ことを研究課題として設定する．

4. 実装

4.1 見た目・触り心地

本研究で用いるエージェントの見た目を図 1 に示す．

エージェントの見た目を実世界の生物に似せる場合，モー

タ音が原因で生物らしさが損なわれて違和感が生じてしま

うことが示唆され [21]，機械的な動きを行った場合に無生

物感を生み出してしまうことが示唆されている [22]．エー

ジェントの触り心地を良くすることは，ユーザがエージェ

ントに対して愛着を感じ，親しみを感じやすくなると考え

られる [23], [24]．これらをふまえ，エージェントの見た目

は，曖昧性を高めるために，生物を連想させる部位を持た

ない抽象的・幾何学的な形状である直方体を用いることと

し，素材は布とする．

4.2 表現方法

対面でコミュニケーションを行う場合，メッセージの

7%を言語情報で伝え合うことに対して，55%を表情やジェ

スチャといった視覚情報で伝え合うことが報告されてい

る [25]．また，静的な文字ではなく動きで反応を返される

と，ユーザが話を聞いてもらえたと感じられることが報告

されている [13]．非言語を用いてコミュニケーションを行

う研究は，数多く行われており [15], [16], [17], [18], [19]，

ユーザの模倣を行うことで共感を表現できることが示され

ている．これらをふまえ，表現方法については，言葉と比

べて多義的な表現であり，エージェントの感情をユーザに

想起させられることが示唆されている [14]非言語コミュニ

ケーションの “動き”に着目し，エージェント全体を動か

すこととする．

エージェントの構造を図 2 に示す．上部には，糸 4本

をそれぞれ布の上部 4辺に取り付ける．中部には，サーボ

モータを 4つ取り付け，上部の 4辺に取り付けた糸と結び

付ける．下部には，マイクロコンピュータを取り付ける．

マイクロコンピュータでサーボモータを制御し，糸を巻き

図 1 エージェントの見た目

Fig. 1 The appearance of the agent.
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表 1 エージェントの動き一覧*1

Table 1 The behavior list of the agent.

動き 説明 方法

右停止 ユーザから見て右方に 25 度，4 秒間傾く 物体の右に付けた糸をサーボモータで引っ張り停止させる

左停止 ユーザから見て左方に 25 度，4 秒間傾く 物体の左に付けた糸をサーボモータで引っ張り停止させる

左右 1 往復 ユーザから見て左右に 25 度，1 回ずつ傾く 物体の左右に付けた糸をサーボモータで交互に引っ張る

左右継続往復 ユーザから見て左右に 25 度，4 回ずつ傾く 物体の左右に付けた糸をサーボモータで交互に 4 回ずつ引っ張る

前停止 ユーザから見て前方に 15 度，4 秒間傾く 物体の前に付けた糸をサーボモータで引っ張り停止させる

後停止 ユーザから見て後方に 15 度，4 秒間傾く 物体の後ろに付けた糸をサーボモータで引っ張り停止させる

前後 1 往復 ユーザから見て前後に 15 度，1 回ずつ傾く 物体の前後に付けた糸をサーボモータで交互に引っ張る

前後継続往復 ユーザから見て前後に 15 度，4 回ずつ傾く 物体の前後に付けた糸をサーボモータで交互に 4 回ずつ引っ張る

図 2 エージェントの構造

Fig. 2 The structure of the agent.

取ることでエージェントを動かすことができる．たとえ

ば，前方の糸を巻き取ることによって，エージェントの形

状が前屈みになる．このように，エージェントを揺らした

り，形状を伸縮させたりすることで感情を表現する．

本稿で用いるエージェントの動きを表 1 に示す．動き

の方向は，図 1 の方向から見た面を正面とした場合の左

右前後とした．表 1 の動きは，動きの方向を前後左右に

限定した際の基本的な動きを列挙したものであり，事前検

証 [5], [6]より，ユーザがエージェントに感情表現されたと

感じた動きである．また，事前検証 [6]から，傾きの大小は

共感表現に大きな影響を与えないことが明らかになったた

め，本稿のエージェントでは傾きの大小を考慮しなかった．

5. 実験

5.1 実験目的

本研究は，エージェントの見た目・表現方法の曖昧性を

高めることで，エージェントによるユーザの感情推定が多

少不正確であっても，その感情推定に基づく共感表現を

ユーザ自身の都合の良いように解釈させることを狙ったも

のである．この提案の実現に向けたファーストステップと

*1 左右方向と前後方向で傾く角度が違うのは，エージェントの左右
方向・前後方向の長さが異なることと，柔らかい布を素材として
いるため厳密に傾く角度を統一できなかったことが理由である．

表 2 アンケート 1

Table 2 The questionnaire 1.

項目 質問項目 回答方法

Q1 物体がどの感情を表現してい

ると感じられたか

図 3 の 28 種の各感

情について 5 件法

Q2 その他に感じたこと 自由記述

して，本稿では，曖昧な動きによる共感表現方法の有効性

の検証に絞って実験を行う．具体的には，どのような動き

がどのような感情に対して共感表現を示すことができるの

か検証する．本実験では次の 2つの Research questionを

設け，RQ1を実験 1・2，RQ2を実験 2で検証する．

RQ1：エージェントの動きによってユーザはどのような

感情を示されたと感じるか．

RQ2：エージェントの動きとユーザが共感されたと感じ

る度合いは関係があるのか．

5.2 実験条件

本実験の参加者は 20代の学生 10名（男性 9名，女性 1

名）である．実験は大学構内の静かな部屋で行い，実験者

を含めた他者がその部屋に立ち入らないようにした．参加

者にはエージェントの動きを見てもらう際，正面から見る

ことを注意事項として伝えた．

5.3 実験手順

表 1 の 8種の動きに関する事前知識がいっさいない場

合，参加者が各動きに対して平等な判断が行えないことが

危惧された．たとえば，1番目の動きに対しては，参加者

はエージェントが動くこと自体に驚きを覚えるかもしれな

い．この影響を排除するため，参加者にエージェントの 8

種の動きを実際に見てもらう準備フェーズを設けた．この

準備フェーズの後，実験 1，実験 2を行う．

5.3.1 実験 1

実験 1 では，参加者に 8 種の動きを 1 回ずつ見てもら

い，そのつどアンケート 1（表 2）に回答してもらう．こ

のとき，順序効果を相殺するために，参加者ごとに見せる

動きの順番をランダムに入れ替える．アンケート 1の Q1
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図 3 ラッセルの円環モデル

Fig. 3 Russell’s Circumplex model.

表 3 アンケート 2

Table 3 The questionnaire 2.

項目 質問項目 回答方法

Q1 物体がどの感情を表現してい

ると感じられたか

図 3 の 28 種の各感

情について 5 件法

Q2 物体に共感されたと感じたか 5 件法

Q3 その他に感じたこと 自由記述

では，ラッセルの円環モデル（図 3）の 28種の各感情それ

ぞれに対して 5段階のリッカート尺度（1：まったく感じ

ない～5：とても感じる）で回答してもらう．

5.3.2 実験 2

実験 2では，参加者にエピソードを話してもらい，それ

に対してエージェントがとった動きについて，アンケート

2（表 3）に回答してもらう．参加者には，事前に図 3 の

PD，UD，UA，PAの 4領域（以下「感情グループ」とす

る）それぞれに対して 2種ずつ，実際に体験し感情グルー

プ内の感情を感じた（または，感じる予定の）エピソード

を用意してもらった．このとき，人によって極端な感情選

択の偏りが出ないよう，同じグループ内で 2種エピソード

を作成する際に，1つ目と 2つ目のエピソードで用いる感

情は図 3 でなるべく遠い位置にある 2つの感情を選ぶよ

う指示した．たとえば，感情グループ PAの happyを感じ

るエピソードについて参加者が考えた場合，もう 1つのエ

ピソードは，happyから離れた astonishedや arousedを感

じるエピソードについて考えるよう指示した．参加者の発

言に対するエージェントの動きは 5.3.1 項同様，8種の動

きを 1回ずつ用いる．このとき，参加者にはエージェント

が 1回動きを行うたび，アンケート 2に回答してもらう．

順序効果を相殺するために，参加者ごとにエージェントに

話しかけるエピソード，エージェントの動きの順番をラン

ダムに入れ替える．実験 2ではWizard of Oz法 [26]を採

用し，参加者がエージェントに話しかけるたびに，実験者

がエージェントを別室から遠隔で操作する．アンケート 2

の Q1では，5.3.1 項同様，ラッセルの円環モデル（表 3）

の 28種の各感情それぞれに対して 5段階のリッカート尺

度で回答してもらう．

5.4 結果

実験 1におけるアンケート 1の Q1に対する回答結果を

図 4 に示す．図 4 における縦軸は感情ラベル，横軸は各

感情に対する参加者の回答の分布を表している．

アンケート 1の Q1に対して，1種の動きについて 28種

の感情で “とても感じた”または “感じた”と回答した参加

者数（以下これらを「肯定回答数」とする）の平均+標準

偏差を閾値とし，肯定回答数が閾値以上であった感情ラベ

ルを黄色でマークした．

実験 2におけるアンケート 2の Q1に対する回答結果を

図 5，図 6，図 7，図 8 に示す．各段の赤枠は参加者が

発言したエピソードの該当する感情グループを表す．アン

ケート 1の Q1と同様の作業を行い，肯定回答数が閾値以

上であった感情ラベルを黄色でマークした．

実験 2におけるアンケート 2の Q2に対する回答結果を

図 9 に示す．図 9 における縦軸は動きラベル，横軸は各

動きに対する参加者の回答である．

5.5 考察

5.5.1 RQ1に関する考察

アンケート 1の Q1（図 4），アンケート 2の Q1（図 5，

図 6，図 7，図 8）に対する実験結果に基づき，結果に一

貫性がある動きについて考察する．具体的には，（1）一貫

して，参加者が発言したエピソードの感情グループに沿っ

て，表現していると感じられる感情グループが変化する動

きと，（2）一貫して，参加者がどの感情グループのエピソー

ドを発言しても，表現していると感じられる感情グループ

が変わらない動きについて考察を深める．（1）は前後 1往

復，（2）は左右継続往復，前停止である．

前後 1往復の動きは，参加者がエージェントの動きを見

るだけの実験 1（図 4）では感情グループ PD，PAの感情

のみ表現していると感じられていたが，参加者がエピソー

ドを話した後にエージェントの動きを見る実験 2（図 5～

図 8）では，エピソードに沿った感情を表現していると感

じられていた．これは，この動きが人間が首を縦に振り頷

く動作に似ているためだと考えられる．すなわち，人間の

頷きは，肯定や共感の表現に用いられるため，エージェン

トの前後 1往復の動きも，参加者のエピソードの感情と同

じ感情を表現したと参加者が感じたと考えられる．

左右継続往復の動きは，実験 1（図 4）では感情グルー

プ PD，PA の感情のみ表現していると感じられ，実験 2

（図 5～図 8）でも，変わらず感情グループ PD，PAのエ

ピソードに沿った感情のみ表現していると感じられてい

た．この動きは，他の停止する動きと比べて活発な動きで

c© 2021 Information Processing Society of Japan 30



情報処理学会論文誌 Vol.62 No.1 26–34 (Jan. 2021)

図 4 アンケート 1：Q1 の結果（n = 10）*2

Fig. 4 The responses for the questionnaire 1: Q1 (n = 10).

図 5 アンケート 2：Q1・PD の結果（n = 10）*2*3

Fig. 5 The responses for the questionnaire 2: Q1・PD (n = 10).

図 6 アンケート 2：Q1・UD の結果（n = 10）*2*3

Fig. 6 The responses for the questionnaire 2: Q1・UD (n = 10).

ある．動きの活発さと喜びの表現は関連がある [27]ことか

ら，感情グループ PD，PAの感情を表現していると感じら

れていたと考えられる．

前停止の動きは，実験 1（図 4）では感情グループ UD，

*2 肯定回答数が閾値（平均+標準偏差）以上であった感情ラベルを
黄色でマーク．

*3 参加者が発言したエピソードの感情グループを赤色でマーク．

UAの感情のみ表現していると感じられ，実験 2（図 5～

図 8）でも，変わらず感情グループ UD，UAのエピソード

に沿った感情を主に表現していると感じられていた．これ

は，この動きが人間が背中を丸め前傾する動作に類似して

いるためだと考えられる．すなわち，人間が背中を丸め前

傾する動作は，落胆しているときや自信がないときに行う

ため，エージェントの前停止の動きも，感情グループ UD，
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図 7 アンケート 2：Q1・UA の結果（n = 10）*2*3

Fig. 7 The responses for the questionnaire 2: Q1・UA (n = 10).

図 8 アンケート 2：Q1・PA の結果（n = 10）*2*3

Fig. 8 The responses for the questionnaire 2: Q1・PA (n = 10).

図 9 アンケート 2：Q2 の結果（n = 10）

Fig. 9 The responses for the questionnaire 2: Q2 (n = 10).

UAの感情を表現したと参加者が感じたと考えられる．

上記をふまえ，次の結論 R1が導出される．

R1：前後 1往復に対しては，動きを見ただけの場合はPD・

PAの感情を示されたと感じ，エピソードを話した後に動

きを見た場合はエピソードに沿った感情を示されたと感じ

る．左右継続往復に対しては，エピソードを話すかどうか

によらず，PD・PAの感情を示されたと感じる．前停止に

対しては，エピソードを話すかどうかによらず，UD・UA

の感情を示されたと感じる．

5.5.2 RQ2に関する考察

アンケート 2の Q2への回答結果（図 9）を見ると，前

後 1往復の動きは，参加者がどの感情グループのエピソー
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ドを話した場合も共感されたと感じる度合いがおおむね高

く，PD・PAのエピソードを話した場合は左右継続往復，

UD・UAのエピソードを話した場合は前停止の動きを見る

と共感されたと感じる度合いが高くなることが分かる．こ

れは R1と矛盾しない結果である．

しかし，R1からは予想できない事象も認められた．それ

は，どの感情のエピソードを話した場合でも，前後継続往

復をみた場合に共感されたと感じる度合いが高かったこと

である．つまり，この動きは，ユーザにとって，特定の感

情を強く表しているようには感じられないが，自分に共感

してくれてはいると感じるものであることが示唆される．

上記をふまえ，次の結論 R2が導出される．

R2：前後 1往復・前後継続往復に対しては，どの感情のエ

ピソードを話した後に見た場合でも共感されたと感じる．

左右継続往復に対しては，PA・PDのエピソードを話した

後に動きを見た場合には共感されたと感じる．前停止に対

しては，UA・UDのエピソードを話した後に動きを見た場

合には共感されたと感じる．

6. おわりに

本研究では，曖昧な見た目・表現方法を用いることによ

り，エージェントが共感しているとユーザが感じやすいシ

ステムの実現を目指している．このシステムの実現を目指

し，本稿では，自身の発言に対してエージェントに曖昧性

の高い “動き”で共感表現をされたとき，ユーザは共感さ

れたと感じるかどうか検証を行った．検証の結果，ユーザ

は，前後 1往復・前後継続往復に対しては，どの感情のエ

ピソードを話した後に見た場合でも共感されたと感じ，左

右継続往復に対しては，PA・PDのエピソードを話した後

に動きを見た場合には共感されたと感じ，前停止に対して

は，UA・UDのエピソードを話した後に動きを見た場合

には共感されたと感じる傾向にあることが分かった．この

知見は，本研究が実現を目指すエージェントだけでなく，

HAIの研究領域に広く貢献しうるものであると考える．

しかし，現時点では本研究にはいくつか制約がある．本

稿ではエージェントの見た目による影響を排除するため，

あえて見た目に特徴がないエージェントを用いて検証を

行っている．見た目に特徴がある（例：顔がある）エージェ

ントにおいても本知見がそのまま適用できるか否かは未検

証である．また，今回の検証では，ユーザが特定の感情に

関連するエピソードを話した後にエージェントが動きを行

うシーンにフォーカスしているため，より複雑なコミュニ

ケーションシーンにおいて本稿の知見が成立するか否かも

不明である．

今後は，妥当な利用シーンをいくつか選定し，そのシー

ンに適した見た目のエージェントや，そのシーンで起こり

うるコミュニケーションシーンにおいても，本稿で得られ

た知見が成立するか否か，検証を継続する予定である．

次に，本稿ではエージェントの動きを前後左右に限定し

た際の基本的な 8種類の動きを検証することにとどまって

いるため，より複雑なエージェントの動きについての検証

はできていない．また，本稿では著者らで事前検討を行い，

エージェントが動いていることをユーザが見逃さない条件

として傾く時間を 4秒，傾く回数を 4回と設定しているが，

傾く時間や傾く回数が，共感表現に影響を与える可能性も

考えられる．

今後，より複雑なエージェントの動きについての検証や

傾く時間，傾く回数の他のパターンも検証する必要がある．
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