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Abstract: In joint visual attention, the robot should not only follow a human’s gaze but also
understand the gaze target of the human. To achieve this goal, we believe the key is mutual
adjustment based on the subjectivity of the robot rather than the unilateral imitation of the
human’s target. In humans, mismatches in the gaze target identification are naturally accepted
as subjectivity; the same cannot be said for robots, in which obedience is expected. We examined
the case of mismatches in the gaze target that could entail a change in the subjective evaluation
of the robot (Experiment 1). We found that when the mismatch became apparent, although
the concordance rate of the gaze target was high, human’s evaluation of understanding of the
gaze target by the robot tended to be worse. Also impressions of “friendly,” “kind,” “cute,” and
“funny” were reduced, but those of “humanity” and “complexity” tended to increase. In addition,
we added a procedure to show a few symbolic facial expressions to the robot (Experiment 2).
Impressions of “cute” and “funny” did not show a decreasing trend, and those of “interesting”
tended to increase. These results suggest that the appearance of mismatches can be accepted as
a factor of humanity and complexity, but it leads to reduced friendliness and kindness. However,
when the robot interacts with not only the eyes but also facial expressions, this shortcoming may
be resolved.

1 はじめに
人と人工物の調和的なコミュニケーションの実現に

は，互いがインタラクションする場面で，それぞれが
どんな対象に注意を向けているのかを理解し，調整で
きることが欠かせない．我々は，このメカニズムを探
求する手段として，視線による人とロボットのインタ
ラクションに着目している．
視線による動作には，発話や指さしのようなジェス

チャーと違って，何に注目しているのかが非常にわか
りにくいという特徴がある．それにも関わらず，言語
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を獲得する以前の乳幼児は，見るという行為を通じて
親との調和的なコミュニケーションを着実に進展させ
ていく．特に，親（他者）と同じ方向に視線を向ける行
動として知られる共同注視 [1]は，2歳頃までに，単に
親の見る方向に子どもが視線を向ける行動である段階
から，他者が意図的に注意を向ける対象を理解・共有す
るような段階に発展すると考えられている [2, 3, 4, 5]．
つまり，この発達過程で重要視されるのは，単に同じ
方向を見ることに留まらず，互いが同じ対象に注意を
向けていることを理解し合う状態になることである．
我々はこれまで，ロボットのような人工物がこういっ

た相互理解の状態を持つためのメカニズムを探求して
きた [6, 7]．この試みの中で我々が指摘しているのは，
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人の視線に反応してその方向を見るという受動的な動
作の中でも，ロボット自らが見ようとする対象を内部
状態として持つ必要があるのではないかということで
ある．これを我々は意図的主体性と呼んでいる．これ
があればロボットは，自らの見ようとする状態を鋳型
にして他者の見ようとするものが何であるのかを比較・
推論し，注視対象を相互に理解していく足掛かりとす
ることができるのではないかと考えている．
我々はこの意図的主体性を形成するためのメカニズ

ムを構築してきた [6]．これは，他者の視線からの連想
によって対象を想起し，それを注視するための行動調
整を行なうことで結果的にその内部状態がロボットの
見ようとする対象として機能するようになるメカニズ
ムである．このメカニズムをロボットに実装し，人と
のインタラクション実験を探索的に実施した [7]．する
と，アンケートやインタビューの調査から，ロボット
が自分とは異なる対象に視線を向けたときに，ロボッ
トの意図性や主体性を感じることがあることがわかっ
た．しかし，そこで起こった注視対象の不一致は，ロ
ボット側が人の視線方向を大きく読み違え，まったく異
なる方向の対象を注視したことによるものだった．こ
の知見は，注視対象の不一致が，相手の主体性を認め
てその解消に向けた調整を行なっていく足掛かりにな
ることを示唆する．しかし，ほとんど同じ方向に視線
を向けている場合の不一致にも，それが同じようにロ
ボットの意図性や主体性として捉えられるかは明らか
でない．
これを検証するために，本論ではほとんど同じ方向

に視線を向けながらも注視対象が異なるという状況を
作り，それを顕在化させた場合に，その不一致を人が
ロボットの意図性や主体性として感じるかどうかを調
査する（実験 1）．乳幼児の場合であれば，注視対象
の不一致は主体性の発揮として肯定的に捉えられ，そ
れを足掛かりにして注視対象の調整能力を発達させて
いくと思われる．ロボットでも同様の受け取られ方を
することがあるかどうかを確かめるために，ロボット
に対する印象評価をアンケートにより調査する．また，
乳幼児が親と注視対象の不一致を解消していく過程で
は，表情によるやりとりが欠かせない [8]．注視対象の
不一致の顕在化がロボットの主体性の発揮として肯定
的に受け取られるかを調査する中で，表情のやりとり
という要素が主観評価にどのような影響を与えるのか
を探索的に調査する（実験 2）．

2 実験1：不一致の顕在化
実験の参加者はロボットとテーブルに向き合って座

り，視線によるインタラクションを行なった（図 1）．
この際，発話は禁止するが，表情の変化については特
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図 1: 実験環境．(a)ロボット，(b)1から 12までの数
字が印刷されたシート，(c)ロボットの注視状態を表示
するモニター，(d)視線計測装置．これはテーブルに切
り欠きがあり，下から人の眼球を捉えてその注視点を
計測する．(e)注視対象の一致・不一致等を答えるため
のマウス，(f)3枚の表情カード，(g)表情による数字の
分類シート．(f),(g)は実験 2のみで使用．

に指示をしなかった．テーブルの上には 1から 12まで
の数字を 2行 6列で印刷したシートを配置した．実験
中，このシートは変更しなかった．ロボットには視線
によるインタラクションを行なえるだけの最小限の機
能と外観を用意した．眼球の移動はなく，参加者はカ
メラの向きによってロボットの注視対象を判断した．
課題：参加者には，自分の見るものを 1つ決めてもら

い，それをロボットに視線だけで伝えるように指示を
した．1つの注視対象の伝達を 1セッションとして，参
加者は 24セッションを行なった．つまり，1回のセッ
ション中に，参加者は伝達対象を変更しなかった．ロ
ボットは，基本的に人の視線を読み取り，その方向に
視界を移動させて，いずれかの数字を注視したら，再
び人の顔を見に戻るという動作を繰り返した（交互凝
視行動 [9]）．
手続き：実験への参加者は，日をおいて事前テスト

と事後テストに参加した．事前テストでは，参加者は
ロボットとの注視対象の確認は行なわず，自分の見よ
うとする対象が伝わったと思うまでインタラクション
を続けた．ただし，1セッションのインタラクションは
2分を上限とした．ここで，1回のセッションはマウス
の左ボタンをクリックすることで開始され，注視対象
が伝わったと判断した時点で再度マウスの左ボタンを
クリックすることで終了した．また，2分が経過すると
ロボットは自動停止した．
ロボットの動作：事前テストでのロボットは，人の

視線方向に無条件で一定の距離だけ視界を移動させた
後，視界中心の最も近くにある数字を注視した1．この

1ここで言う注視は，視界中心に設けられた注視領域（視覚画像
での直径 50ピクセルの円内．視界は 640×480ピクセルで取得）に
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動作は，反射的な共同注視に相当する．
事後テストでは，参加者はロボットの 1回の交互凝

視行動ごとにロボットからの注視対象の提示を受け，手
元に置かれたマウスの左クリックで一致を，右クリッ
クで不一致を回答した．不一致の場合にロボットは再
び交互凝視を行なった．不一致のやりとりが 4回に達
するか，もしくは 2分が経過した時点で 1回のセッショ
ンは自動的に終了した．ロボットの注視対象は，ロボッ
トの背後に置かれたモニターに表示した．この数字の
表示は，ロボットが人の顔を見てから，参加者が一致
／不一致を伝えるためにマウスをクリックするまで行
なわれた．
事後テストでのロボットは，人の視線からその方向

にあるだろう数字を想起して，その想起した対象を注
視した．これが意図的主体性を形成するアルゴリズム
を実装した動作になる．このとき，ロボットは数字と
同時にその数字を注視したときの自分の姿勢2を想起し
て，その状態に姿勢を変化させた後で，視界に映った
想起対象を注視した．ここで，ロボットの想起には，事
前テストでの全ての参加者との注視体験を蓄積した頻
度分布を用いた．これは，複数人数との注視体験が一
般化された頻度分布を使うことで，個人とのずれが生
じることを狙ったものである．想起対象は，頻度分布
を使ったルーレット選択により決定した．
人から不一致と判断されたとき（マウスの右ボタン

がクリックされたとき），ロボットは人の視線から再度
数字を想起して，一度不一致だったものを除外しつつ
その対象を注視した．ただし，2回目の共同注視では
人の視線を確認せず，最初の想起で二番目の候補に挙
がっていた対象を注視した．これは，先回り的な動作
によってロボットの主体性を演出することを狙った仕
組みである3．
調査方法：事前・事後の両テストで，人とロボットの

注視対象の不一致が発生することが予想されるが，事
前テストではそれが顕在化せず，事後テストではそれ
が顕在化する．この違いによって，ロボットに対する
理解度や印象の評価がどのように変わるかをアンケー
トにより調査した．
ロボットに対する理解度の主観評価のアンケート（付

録 A）では，主にロボットの注視対象の理解に関する
評価（Q2.1,2.2）と，意図性に関する評価（Q2.3,2.4）
を 7段階のリッカート尺度（非常に・かなり・やや・ど
ちらでもない・やや・かなり・非常に）で訊ねた．ま
た，印象評価に関しては，神田らの先行研究 [10]で使
用された 28個の形容詞対（付録 B）を用いた．それぞ
認識した数字の中心位置が一定時間収まることとした．

2人であればこれは自己受容感覚に相当する
3想起の仕組みを持つからこそ実現できる動作ではあるが，現時

点では 2 回目にだけこれを行なうことが埋め込まれているため，演
出の域を出るものではない．人の視線方向を再確認するかどうかが
学習によって調整されるようになれば，それを超えることができる
かもしれない．

図 2: ロボットによる人の視線方向の認識解像度．画像
は人の後方上部に設置された USBカメラによるもの．
視線計測装置はこの画像内で人の注視点がどこにある
のかを計測する．ロボットはそのデータに基づいて視
線方向を算定する．

れの形容詞対に対して，参加者は Q2と同様に 7段階
のリッカート尺度でロボットの印象を答えた．

2.1 設備
ロボットはステレオカメラ（Point Grey Research社

製 Bumblebee2）とパンチルトヘッド（TRACLabs社
製 Biclops）の結合によって構成し，これを PC（OS:
WindowsXP）で制御した．人の視線方向の検出と注視
対象の判定には，据え置き型の視線計測装置（Tobii社
製X120）を使用した．視線計測装置で実環境での注視
点を計測するため，人の後方上部よりテーブル上を撮
影するUSBカメラを取り付け，それをPCに接続した．

PCと視線計測装置は TCP/IPのイントラネットで
接続し，Tobii社より無償で提供される SDKを利用し
て，人の注視点をロボット制御にリアルタイムに活用
できるようにした．しかし，今回は注視対象の不一致
を起こすことが目的になるので，このデータは視線方
向の割り出しにのみ利用した4．ロボットによる人の視
線方向の認識は，ロボットを中心にした 30[deg]間隔と
した（図 2）．図のとおり，ロボットは数字のある領域
をおよそ 4つの方向で識別するようになっていた．
ロボットの数字の識別には ARToolkit[11]を，顔の

識別には OpenCV[12]をそれぞれ利用した．テーブル
に配置した数字は ARToolkitで識別できるよう，8cm
四方の領域を 2cmの黒枠で囲み，中央に残る 4cm四
方の白い領域に黒字で 1から 12までの数字を描いた5．
8cm四方のマークはそれぞれ 2cmの間隔をあけて並べ
た．この間隔は，ロボットの姿勢から注視対象が明確
に判別できないように調整した．

4実験後の注視対象の分析にはこのデータを使用した．
5ARToolkit では，事前に識別するマークの登録を行なう．
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図 3: 人の注視頻度分布（上）とロボットが蓄積した注
視対象の頻度分布（下）．いずれも正規化したものを
示した．

2.2 参加者
北陸先端科学技術大学院大学の院生 5名（うち女性 2

名）が実験に参加した．年齢は 26.8歳（SD=2.8）だっ
た．事前テストに参加してから事後テストに参加する
までの日数は平均 3.8日（SD=1.1）だった．参加者数
が非常に少ないので，以降の結果に関してはあくまで
も予備的な報告であると捉えていただきたい．

2.3 結果
事前テストで，参加者が注視した対象の頻度分布と，

それによってロボットが形成した数字の想起分布を図
3に示した．これを見ると，人は事前テストで数字をあ
る程度一様に伝達の対象としていたのに対して，ロボッ
トはかなり偏って数字を見ていたことが分かる．これ
は，事前テストで注視対象の不一致がかなり起こって
いたことを示唆する．
次に，1セッションあたりのロボットとの交互凝視の

平均回数と，注視対象の一致率を図 4に示した．事後
テストは回数の上限を 4回としたため，標準誤差がと
ても小さくなっているが，両テストはほぼ同じ回数に
なっている．これに対して，注視対象の一致率は事後
テストの方，つまり不一致を確認した場合の方が，注
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図 4: ロボットの交互凝視回数（左）と注視対象の一致
率（右）．エラーバーは標準誤差．
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図 5: ロボットに対する人の理解度評価（付録A）．エ
ラーバーは標準誤差．Q2.1,2.2がロボットの理解度に
関する評価を，Q2.3,2.4がロボットの意図性に関する
評価を表わす．

視対象の一致率が高かった．ここで，1セッションの一
致・不一致は，事前テストでは参加者が注視対象とした
数字をロボットが一回でも注視すれば一致とした．事
後テストでは交互凝視回数が 4回に達する前にロボッ
トがモニターに表示した数字が参加者の注視対象と一
致すれば一致とした．
では，ロボットに対する理解度評価はどうだっただ

ろうか．図 5に理解度評価アンケート（付録 A）の結
果を示した．これを見ると，いずれの項目も事後テス
トで評価が低下している．注視対象の一致率は高くて
も，理解度の評価は悪化するという結果だった．
さらにロボットの印象評価を確認する．印象評価は，

本来であれば因子分析を行なった上で要因を構成する
因子で検討すべきだが，参加者数が少ないため，変化
のあった形容詞対についてのみ取り上げ，その傾向を
検討する（図 6）．図の 0度の位置にある項目（Q2.や
さしい）から反時計回りに見ていこう．主にロボット
との親和性を測る形容詞対（やさしい，かわいらしい，
面白い，近づきやすい，愉快な，親しみやすい）は，総
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図 6: ロボットに対する人の印象評価（付録 B）．灰色
の領域は標準誤差．

じて事後テストで低下するという結果になった．これ
は逆の印象に振れるほどではないが，少なくとも事前
テストで感じられていた親和性がなくなってしまった
ことを示唆している．
また，複雑さやわかりやすさに関しても「どちらで

もない」状態に変化していた．これは，事前テストで
は単純で分かりやすかった印象が，事後テストでは消
える傾向にあったことを示唆している．さらに，人間
的か機械的かという設問においては，事後テストでは
人間的であるとする印象がわずかながら増していた．
以上の結果から，実験手続きによる注視対象の不一

致の顕在化は，単純さや分かりやすさがなくなり，親
和性を低下させるが，人間的であるとする印象は増す，
という効果があったことが示唆される．

3 実験2：表情提示の導入
実験 1では，注視対象を確認した場合に，その一致

率が高くなったにも関わらず，理解度や印象に関して
評価が低下するという傾向が見られた．これに対して，
表情をやりとりするという要素が加わると，人の理解
度評価と印象評価はどのように変化するだろうか．当
初は，実際に人の表情をロボットが識別することを考
えたが，実験 1で用意したような統制された環境で，か
つロボットに対して人が自然に表情を表出するとは考
えにくい．そこで我々は，人に表情カードを提示して
もらうという方法を採用した．
手続き：参加者には予め 1から 12までの数字を 4つ

ずつ「好き」「中立」「嫌い」の 3つのカテゴリに分類
してもらった（図 7）．この分類に基づいて，参加者が
注視対象を 1つ決めたとき，目の前に配置された 3枚
の表情カード（図 1(f)．カードには図 7と同じ表情の
マークが印刷されている）のうち 1枚をロボットに提

図 7: 1から 12の数字を好みに応じて 4つずつに分類
するためのシート．上記はある参加者の分類例．

示してから，その注視対象を視線で伝えてもらうよう
に指示をした．実験 2の手続きは，表情提示の追加以
外は実験 1と同じとした．
ロボットの動作：ロボットは提示されたカードを識

別すると，背後に置かれたモニターに表情カードと同
じマークを表示した．参加者には同じマークが表示さ
れた後は，カードを提示し続ける必要がないことを説
明した．12個の数字をどのカテゴリに分類したかを記
した紙をテーブル横に置いて（図 1(g)）いつでも参照
できるようにした．なお，表情カードは ARToolkitで
識別できるように，1から 12までの数字と同じように
8cm四方のマークとした．
実験 2の事後テストで，ロボットが人の視線から数

字を想起する際には，従来の想起分布と共に表情カー
ドに応じた数字の想起分布を使用した．この想起分布
は，提示された表情カードに対して，ロボット自身が注
視した数字を頻度分布に蓄積することで構築した．ま
た，この頻度分布には参加者全員との事前テストでの
注視体験を蓄積した．これは，ロボット独自の数字の
好みについてのカテゴリを形成することを狙ったもの
である．これにより，ロボットによる注視対象の偏り
が生じやすくなることが期待できる．こうして人の視
線と表情カードから 12個の数字を想起する 2つの分布
を用意し，注視対象はそれらを掛け合わせた上でルー
レット選択によって決定した．

3.1 参加者
実験 1とは異なる北陸先端科学技術大学院大学の院

生 5名（うち女性 1名）が実験に参加した．年齢は 26.6
歳（SD=5.5）だった．事前テストに参加してから事後
テストに参加するまでの日数は平均 5.6日（SD=1.8）
だった．

3.2 結果
事前テストで参加者が注視した対象の頻度分布と，そ

れによってロボットが形成した数字の想起分布は，実
験 1の結果（図 3）とほぼ同じだった．これにより，表
情の提示プロセスを追加しても，事前テストでのロボッ
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図 8: 3つの表情カテゴリに分類された全参加者の数字
の頻度分布（上）とロボットが事前テストから形成し
た，表情カテゴリごとの数字の頻度分布（下）．いず
れも正規化したものを示した．

トの注視行動に大きな差がなかったことが伺える．た
だし事後テストでは，視線に応じた数字の想起分布と
共に表情カードに応じた数字の想起分布が用いられた
ので，注視行動に後者の分布の影響が反映された変化
が生じたものと考えられる．
図 8には，3つの表情カテゴリに分類された全参加

者の数字の頻度分布と，ロボットが事前テストから形
成した，表情カードに応じた数字の想起分布を示した．
ロボットは人の視線に対応した頻度分布に，提示された
表情に応じた頻度分布を乗じた分布を作成し，その分
布に基づくルーレット選択により注視対象を想起した．
実験 1と同様に，まず 1セッションあたりのロボッ

トとの交互凝視の平均回数と，注視対象の一致率を図
9に示した．比較のために実験 1の結果も併せて掲載
した．実験 2の事前テストでは実験 1と違って交互凝
視の平均回数が増えたが，一致率は同じ傾向（事後テ
ストの方が高い）だった．
ロボットに対する理解度評価アンケート（付録A）の

結果を図 10に示した．これを見ると，実験 1では総じ
て事後テストで評価が低下していたのに対して，実験 2
では特に，意図性の評価に関する二つの設問（Q2.3 ロ
ボットがあなたの見るものを理解しようとしているよ
うに感じたか，およびQ2.4ロボットに何かをしようと
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図 9: ロボットの交互凝視回数（左）と注視対象の一致
率（右）．エラーバーは標準誤差．比較のために実験 1
のデータと共に掲載．
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図 10: ロボットに対する人の理解度評価（付録A）．エ
ラーバーは標準誤差．

する意図を感じたか）で減少傾向が見られなくなった．
これは，理解度の評価に関して実験 1と同様に，見てい
るものが伝わっているようには感じられなくなったし
（Q2.1），見ているものも分かりにくくなった（Q2.2）
が，意図性に関する評価は低下が防がれたことが伺える．
続いて図 11に，印象評価で変化のあった形容詞対を

示した．実験 1での場合と同様に 0度の位置にある項
目（Q2.やさしい）から反時計回りに順に見ていこう．
実験 2では，主に親和性を測ると思われる形容詞対（や
さしい，近づきやすい，親しみやすい）に実験 1と同
様の評価の低下が見られたが，他の可愛らしさや面白
さ，愉快さにおいてはその低下が見られなくなる傾向
があった．また，人間らしさや複雑さ，わかりやすさ
に関しては実験 1と同じ傾向にあった（事後テストで
注視対象の不一致が顕在化すると，ロボットの単純さ
や分かりやすさがなくなり，親和性が低下するが，人
間的であるとする印象は増すという傾向）．加えて，表
情カードを提示した場合には，ロボットの意図性や面
白さといった観点での印象の低下が起こらなくなって
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図 11: ロボットに対する人の印象評価（付録 B）

いたようである．
上記の形容詞対では，実験 1に比べて印象の低下が

抑えられていたが，逆に「賢さ」については実験 2の
方で低下傾向が強くなっていた．これは，表情カード
を提示しながら，注視対象の不一致が顕在化しない状
態の事前テストで，ロボットをより賢く感じていたこ
とを示唆している．また，敏感さや興味深さでは実験
2の方が印象の評価が全体的に高くなっていたが，こ
れは，実験 2で表情カードを提示した場合の方が，参
加者がロボットに対する敏感さや興味深さを感じてい
たことを示唆している．

4 議論
共同注視の場面では，同じ方向に視線を向けていて

も，異なる対象に注目していることが多々ある．ロボッ
トのような人工物との間でこういった不一致が顕在化
すると，我々の実験からは，ロボットに対する理解度
の評価が低下し，意図性や親和性に関する印象も低下
することが示唆された．この傾向は，注視対象を確認
した場合に，交互凝視の回数が同じかもしくは少なく，
かつ注視対象の一致率が高い状態にも関わらず現れて
いた．
この結果は逆に，同じ方向を向いてさえいれば，不

一致が顕在化しない限り，人は概ね好意的な評価を下
すということを示唆している．また，表情をやりとり
した場合には，賢さについての印象評価が高い傾向に
あることも確認された．これは，人から提供する情報
が増えたことに対して，ロボットはそれを理解し利用
していると人が（一方的に）判断した可能性が考えら
れる．これらはロボットとのインタラクションをデザ

インする際の有効な知見になるのではないかと考えら
れる．
しかし，視線を介したより調和的なインタラクショ

ンを実現するためには，注視対象の不一致をロボット
が乗り越えていく必要がある．この目標への足掛かり
として，まずは注視対象の不一致が，人どうしの場合
のように相手の主体性として捉えられるのかを検討す
る必要があると我々は考えた．これに対する印象評価
の調査結果は，親和性の低下と同時に，分かりにくさ
や複雑性，および人間らしさの印象が増すという傾向
を示していた．これは，主体性が発揮された結果とし
て起こる不一致に対して，分かりにくさや複雑さが生
起され，それが人間らしさの印象を増すという関連を
持つかもしれない．もしそうであれば，ロボットはそ
の不一致を足掛かりに，自らの主体性に基づいた人と
の注視対象の調整を行なっていくことが可能になるの
ではないかと考えられる．
また，親和性の低下を補う方法としては，表情のや

りとりが有効かもしれない．実験 2での表情カードの
提示では，面白さに関する印象評価の低下が和らげら
れる傾向が見られた．さらに興味深さに関する印象も，
表情提示において増すという傾向があった．この理由
については良く分からないが，こういった効果が本当
にあるのなら面白い．実験への参加者を増やして確認
することを今後の課題としたい．
乳幼児の共同注視の発達過程では，必ずしも右肩上

がりに行動のパフォーマンスが向上するわけではなく，
その発達曲線は U字シェイプを描くことが知られてい
る [13]．また U字シェイプの過程では，乳幼児の内部
で，現象の理解に関する質的な構造の変化が起こると
考えられている [14]．パフォーマンスの低下が，不一致
の顕在化によって起こるものだとすれば，ロボットが主
体性の発揮として人と違う対象を注視することの顕在
化は，まさにロボットが U字シェイプの前半部にいる
ことを意味するかもしれない．そうだとすれば，理解度
や印象の評価の低下を超えて，質的に異なるパフォー
マンスが発揮される段階へシフトするためのメカニズ
ムの解明が今後の重要な課題になるものと考えられる．

5 結論
人とロボットが同じ方向を見ながらも注視対象が一

致していない状況を顕在化させる実験を行なった．す
ると，その不一致の顕在化は複雑さや人間らしさの印
象を強める傾向がある一方で，顕在化する前にあった
やさしさや親しみやすさのような親和性に関する印象
が消える傾向があることが確認された．これは，不一
致の顕在化がロボットの主体性の発揮による複雑さや
人間らしさの現れとして解釈される可能性を示唆する
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一方で，注視対象の不一致が顕在化していなければ，人
はロボットに対するある種の思い込みとして親和性を
感じやすい傾向があることを示している．ただし，不
一致を顕在化させた場合にも，追加の実験からは，そ
こに表情のやりとりがあれば，親和性に対する印象評
価の低下が起こりにくくなる可能性があることが示唆
された．
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付録
A 理解度評価アンケート
フェイス項目（氏名，年齢，性別，メガネやコンタ

クトレンズの有無等）に続けて，ロボットの理解度評
価を訊ねた．参加者はそれぞれの設問に 7段階のリッ
カート尺度（非常に・かなり・やや・どちらでもない・
やや・かなり・非常に）で答えた．

Q2.1 ロボットにはあなたの見ているものが伝わって
いましたか？

Q2.2 あなたはロボットの見ているものが分かりまし
たか？

Q2.3 あなたは，ロボットがあなたの見るものを理解
しようとしているように感じましたか

Q2.4 ロボットに何かをしようとする意図を感じまし
たか？

B 印象評価アンケート
ロボットに対する理解度評価の項目に続いて，参加

者はロボットの印象評価として，28個の形容詞対につ
いての印象を 7段階のリッカート尺度（非常に・かな
り・やや・どちらでもない・やや・かなり・非常に）で
答えた [10]．

Q1. 悪い,良い，Q2. こわい,やさしい，Q3. にくら
しい,かわいらしい，Q4. つまらない,面白い，Q5. 冷
たい,暖かい，Q6. 近づきがたい,近づきやすい，Q7.
機械的な,人間的な，Q8. 不愉快な,愉快な，Q9. 親し
みにくい,親しみやすい，Q10. 嫌いな,好きな，Q11.
陰気な,陽気な，Q12. 感じのわるい,感じのよい，Q13.
愚かな,賢い，Q14. 地味な,派手な，Q15. 鈍感な,敏感
な，Q16. 空虚な,充実した，Q17. 暗い,明るい，Q18.
消極的な,積極的な，Q19. 堅苦しい,うちとけた，Q20.
遅い,速い，Q21. のろい,すばやい，Q22. 退屈な,興
味深い，Q23. わがままな,思いやりのある，Q24. 単
純な,複雑な，Q25. 危険な,安全な，Q26. わかりにく
い,わかりやすい，Q27. おだやかな,はげしい，Q28.
弱気な,強気な．
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