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ロボットに関する予備知識が 
対ロボット不安に与える影響 

 

吉治幸真†  野村竜也† 
 
人が初めてロボットと対峙する前の段階でロボットに関する予備知識を有して
おくことが対峙した際に感じる不安に影響を与える可能性を検証することを目
的として，口頭による予備知識取得，紙資料による取得，動画資料による取得の
３条件の比較によるロボット対面の心理実験を行った．本稿では，ロボット不安
尺度，ロボット否定的態度尺度を用いた結果について報告する． 

 

Effects of prior knowledge about robots to robot 
anxiety 

 

Yukimasa Yoshiji† and Tatsuya Nomura†   
 
To verify the possible effects of prior knowledge about robots before facing the robot to 
robot anxiety that humans may feel on facing them, a psychological experiment was 
conducted by comparison between verbal knowledge presentation, knowledge 
presentation with a paper, and that with video material. The paper reports the experiment 
results using Robot Anxiety Scale and Negative Attitudes toward Robots Scale. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1. はじめに  

 近年，ロボット工学の急速な発展によって様々な形態のロボットの開発が行われて

いる．近い将来，ロボットは人の手助けをするだけでなく，日常生活においてコミュ

ニケーションによって人間と同様に情報の交換などを行うことで，情報的・情緒的支

援を行うことが期待される． 
しかし，ロボットはまだ日常的に見かけることは少なく，人それぞれ程度は違うも

のの，ロボットに対する不安や，ロボットに対して否定的な態度を有していることが

予想される．野村ら[1]は人がロボットに対して持っている不安と否定的な態度を測る

心理尺度を開発しており，これらのネガティブな感情がロボットに対する具体的な行

動に関連していることを示唆している．ロボットに対する感情や態度は，人々の行動

に影響を与えるため，ロボット設計にとって重要であると考えられる． 
そこで，ロボットが日常的な存在として受け入れられるためには，ロボットと対峙

した際に感じる不安をあらかじめ和らげておくことが有効であると考えられる．本研

究では，人が初めてロボットと対峙する前の段階でロボットに関する予備知識を有し

ておくことが対峙した際に感じる不安に影響を与える可能性を検証することを目的と

して，口頭による予備知識取得，紙資料による取得，動画資料による取得の 3 条件の

比較によるロボット対面の心理実験を行った．  
 

2. 実験内容 

資料の内容はロボットには顔認証機能があること，会話できることなどを主にし，

3 条件で内容が同じになるように配慮した．しかし，実際には今回使用したロボット

には顔認証機能や会話機能は無く，デブリーフィングを必要とする deception を行った．

被験者にはロボットの自己紹介を聞いてもらう際に，わざとロボットに名前を間違え

させることで，実験前後のロボットに対する不安や否定的な態度がどのように変化す

るかを調査した． 
2.1 実験時期および被験者 

 実験は，2011 年の 10 月から 12 月にかけて実施した．被験者は，関西の私立大学の

理系男子学生 26 名(平均年齢 21.85 歳)であった．被験者には，謝礼金として図書カー

ド 1000 円分を譲渡した． 
 実験は，口頭による予備知識取得，紙資料による取得，動画資料による取得の 3 条

件の比較による被験者間計画とし，これらの 3 つの条件の 1 つを被験者にランダムに

当てはめた． 
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2.2 実験で使用したロボット 
 実験機材として，ヴィストン社製の小型ヒューマノイドロボット Robovie-X を使用

した．Robovie-X を図 1，図 2 に示す．このロボットは高さが 343mm，幅 180mm でバ

ッテリ搭載時の重量は約 1.3kg である．全身に 17 軸(頭 1，腕 6，脚 10）の関節を搭載

しており，おじぎや前転，側転など，様々な動きを実行することができる．また，音

声出力機能が搭載されており，WAV 形式の音声ファイルを再生することが可能である．  

 
図 1:Robovie-X 正面図             図 2: Robovie-X お辞儀 
 

2.3 動作と音声 
 本研究では，あらかじめモーションと音声を作成しておき，それを再生することに

よってロボットを動作させている． 
ロボットが話す音声は，音声ソフトを用いて作成した．音声作成にはテキストから

音声を作成するフリーソフトの｢棒読みちゃん｣ 
(http://chi.usamimi.info/Program/Application/BouyomiChan/)を使用し，音声には中性的

な音を使うことで，男性声や女性声といった区別によって印象評価の実験結果に影響

が出ないように配慮した．また，音声ファイルを圧縮可能なソフトウェア｢Sound 
Engine Free｣(http://soundengine.jp/software/soundengine/)を使用して，音声ファイルは約

300[kbyte]以内に収めなければならないため，音質を下げるなどの編集を行い圧縮し

た．被験者に対してロボットに発声させた内容は，自分がどのようなロボットであり，

どのような用途で使用されているかを話す簡単な自己紹介とした．その詳細を以下に

示す． 
「こんにちは～さん(被験者とは違う名前)．本日はお越し戴きありがとうございます．

私は Robovie-X と申します．私はあなたの顔を判断することや，相談にのることがで

きます．通訳や受付ロボットとして活躍することもあります．本日はこれにて終了し

ますが，この後は指示に従って行動して下さい．それでは～さん，ご協力ありがとう

ございました．」 
動作としては，「こんにちは～さん(被験者とは違う名前)．」の後と｢ご協力ありがと

うございました．」の後にお辞儀を入れており，それ以外は直立とした． 
2.4 実験環境 
実験室の概要を図 4 に示す．実験室には机と椅子を用意しており，被験者に圧迫感

を与えないようにロボットとの距離を配慮した．被験者は１人ずつ実験室に入って椅

子に座り，机の上に置かれたロボットの動作を見た．また，ロボットは机の端から

600mm の位置があり，被験者には実験開始前にロボットがなるべく正面にくるように

椅子の調整を行った． 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Robovie-X 

 
 

図 3:実験室風景 
 

2.5 ロボットに関する説明内容 
 ロボットと対峙する前の段階で説明内容は以下の通りである． 
・ 機能説明 

 顔認証機能 

 

600mm Table 
Subject 

Door 
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 発話機能 
 データ通信機能 

・ 用途説明 
 高齢者サポート 
 カウンセリング 
 受付 
 通訳 

・ 注意事項 
 顔認証の登録はパソコンやスマートフォンから可能であること 
 必ず顔認証が成功するわけではないということ 
 データ通信の際は本体が対応した環境下にある場合のみ可能であること 

 口頭説明の場合はこれらの内容を実験者が読み上げた． 
 紙資料での場合は，A4 の紙にカラーでロボットと被験者が対面している写真と，注

意事項を用紙の左下に小さく表示した．１分間時間をとり，被験者に読み終えたか確

認し，読み終えたと答えた場合は資料を回収した．まだの場合は読み終えるのを待っ

たのち回収した． 
 動画資料は１分 1７秒のものを作成した．各機能紹介はそれぞれロボットの発話と

動作を使って行った．注意事項は文章で動画に織り込んだ．動画の最後にはデモンス

トレーションとして，被験者がロボットと会話する様子を入れた．デモンストレーシ

ョンの内容は被験者が風邪を引いたとロボットに話しかけると，ロボットが原因や対

策法を教えてくれるというものであった．これは，どの程度の対話能力があるのかを

被験者に教示するためのものであり，実際の実験で被験者と行う対話の内容とは異な

るものであった．動画は実際にビデオカメラで撮影し，編集は動画編集ソフト

｢LoiLoScope｣(http://www.softnavi.com/loilo.html)を利用し，映像のカットや結合，エフ

ェクトによる映像効果，音楽，テキスト，画像の挿入などを行った． 
2.6 測定内容 

 ロボットに対する態度，特に否定的態度を測るため，表 1 の｢ロボット否定的態度尺

度(Negative Attitudes toward Robots Scale)｣[1]を用いた．この尺度は｢ロボット対話場面

否定的態度（NARS1:6 項目）｣，｢ロボット社会的影響否定的態度(NARS2:5 項目)｣，｢ロ

ボット対話感情否定的態度(NARS3:3 項目)｣の 3 つの下位尺度から成っており，｢1.全
くそう思わない｣から｢5.全くそう思う｣までの 5 件法である．また，ロボットに接触す

る際の不安を測るために表 2 の「ロボット不安尺度(Robot Anxiety Scale)」[1]を用いた．

特に，本実験では｢ロボット自体の対話能力に対する不安(RAS1:3 項目)｣のみを用いた．

回答は｢1.非常に不安に思う｣から｢6.全く不安に思わない｣までの 6 件法である． 
 初めてロボットと対峙する前かつ予備知識の無い状態での心理状態と，各説明によ

って得た予備知識を有した状態でロボットと対峙した後の心理状態を知るために，被

験者は実験の前後でロボット否定的態度尺度およびロボット不安尺度に回答した． 
 

表 1:ロボット否定的態度尺度 
就職してロボットを利用するような職場にまわされるかもしれない

と考えると，不安になる． 
ロボットと聞いただけで，もうお手上げの気持ちだ． 
人が見ている前でロボットを利用すると，恥をかきそうだ． 
人工知能とか，ロボットによる判断といった言葉を聞くと不愉快にな

る． 
私は，ロボットの前に立っただけで，とても緊張してしまう． 

NARS1: 
ロ ボ ッ ト 対

話 否 定 的 態

度 

ロボットと会話すると，とても神経過敏になるだろう． 
もしロボットが本当に感情を持ったら不安だ． 
ロボットが生き物に近づくと，人間にとってよくないことがありそう

な気がする． 
ロボットに頼りすぎると，将来，何か良くないことがありそうな気が

する． 
ロボットが子供の心に悪い影響を与えないか心配だ． 

NARS2: 
ロ ボ ッ ト 社

会 的 影 響 否

定的態度 
これからの社会は，ロボットによって支配されてしまいそうな気がす

る． 
ロボットと会話すると，とてもリラックスできるだろう．(逆転項目) 
ロボットが感情を持ったら，親しくなれるだろう．(逆転項目) 

NARS3: 
ロ ボ ッ ト 対

話 感 情 否 定

的態度 
感情的な動きをするロボットを見ると，気分がいやされる．(逆転項目) 

表 2:  ロボット不安尺度 
ロボットが会話中に的外れなことを話すのではないか． 
ロボットとの会話は融通がきかないのではないか． 

RAS1:ロボッ

ト 会 話 能 力

不安 ロボットは難しい話が理解できないのではないか． 
 

2.7 実験手順 
 実験は以下の手順に基づいて行った． 
1) 実験説明 

実験の注意事項の説明行った後，被験者は同意書に記入． 
2) 事前質問紙記入 

ロボット否定的態度尺度およびロボット不安尺度に回答． 
3) ロボット情報の教示 
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ランダムで口頭による説明，紙資料および動画資料での説明の 1 つを実施． 
4) ロボットと対峙 

実験室にて，被験者は 1 人でロボットの動作と発話を観察． 
5) 事後質問紙記入 

被験者は再度，ロボット否定的態度尺度およびロボット不安尺度に回答． 
6) インタビューおよび事後説明 

3. 実験結果 

 NARS1，NARS2，NARS3 ，RAS1 の各質問項目の得点を合計し，それぞれの得点

とした．それぞれ Chronbach の信頼性係数αの値は，実験前の NARS1 がα=.586，実

験後はα=.643，実験前の NARS2 がα=.815，実験後はα=.827，実験前の NARS3 がα

=.777，実験後はα=.687，実験前の RAS1 がα=.614，実験後はα=842 であった．各下

位尺度の得点を従属変数，実験前後×情報提示条件を独立変数とした混合要因分散分

析の結果および各条件での得点の平均値と標準偏差を以下に示す．本実験では，サン

プル数が十分でなかったことで有意な結果が得られなかったため，3 条件での比較で

なく，口頭と動画の場合の傾向性が似ていたため，群を統合し 2 条件比較とした．尚，

NARS および RAS のサンプル数を表 3 に示す． 
 

表 3:条件ごとのサンプル数 
 口頭 紙 動画 
N 6 10 10 

 
 
1) NARS1 の実験前後ごとによる条件比較 
 混合要因分散分析の結果を表 3 に示し，平均値と標準偏差は図 4 に示す． 
結果として，交互作用において有意傾向が認められた． 
 

表 4:NARS1 得点に対する分散分析の結果 
 Ｆ値 有意確率 
前後 .001 .977 
情報提示 .928 .345 
交互作用 4.205 .051 
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図 4: NARS1 得点の平均値と標準偏差 

 
2) NARS2 の実験前後ごとによる条件比較 

混合要因分散分析の結果は表 4 に示し，平均値と標準偏差は図 5 に示す． 
結果として，交互作用において有意傾向が認められた． 
 

表 5:NARS2 得点に対する分散分析の結果 
 Ｆ値 有意確率 
前後 .770 .389 
情報提示 .242 .628 
交互作用 3.551 .072 
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図 5: NARS2 得点の平均値と標準偏差 

 
3) NARS3 の実験前後ごとによる条件比較 

混合要因分散分析の結果は表 5 に示し，平均値と標準偏差は図 6 に示す． 
ここでは統計的な有意差は得られなかった． 
 

表 6:NARS3 得点に対する分散分析の結果 
 Ｆ値 有意確率 
前後 .424 .521 
情報提示 .071 .792 
交互作用 2.284 .144 
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図 6: NARS3 得点の平均値と標準偏差 

 
4) RAS1 の実験前後ごとによる条件比較 

混合要因分散分析の結果は表 6 に示し，平均値と標準偏差は図 7 に示す． 
ここでは統計的な有意差は得られなかった． 
 

表 7:RAS1 得点に対する分散分析の結果 
 Ｆ値 有意確率 
前後 .021 .887 
情報提示 1.14 .296 
交互作用 .591 .450 
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図 7: RAS1 得点の平均値と標準偏差 

 

4. まとめと考察 

本研究では，人が初めてロボットと対峙する前の段階でロボットに関する予備知識

を口頭による説明で得た場合と動画および紙資料で得た場合において，それぞれロボ

ットに対する不安や否定的な態度に違った影響が出るのでないかと考え，実験を行っ

た．分析に用いた質問紙は NARS と RAS を用い，実験前後×情報提示条件を独立変

数とした混合要因分散分析を行った．分析結果から，口頭および動画での事前説明を

行った場合よりも紙資料での説明を行った場合の方が実験後の NARS1 と NARS2 の得

点が実験前よりも下がっていたため，ロボットを利用することや対話することに対す

る否定的態度な態度が下がることおよび，ロボットが社会進出していくことに対する

否定的な態度が下がることが示唆された．この結果は，口頭および動画による説明は

聞き手のペースで説明を聞くことができないことに対し，紙の資料による説明では被

験者のペースで説明を読んでいくことができ，予備情報を効率よく取得できたからで

あると考える． 
今回は，理系男子大学生のみでの実験であり，サンプル数が少なかったため，信頼

性が不十分である．今後は，女性被験者や文系学生においても実験を行い，予備知識

の取得方法による影響を検証する必要がある． 
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