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Abstract: The purpose of the present study is to investigate what factors determine the leader

follower relations in cooperativetasks performed by a human and an agent. The possible factors are

intelligence, obstinance, and appearance. In the present study, we especially focused on intelligence

and obstinance. We conducted a psychological experiment using a mark matching game with

declaration phase which enables to determine who is the leader in a cooperative task. Experimental

results showed that people tend to follow an agent who has low intelligence and assertiveness.

1 はじめに

人間社会では大きな目標の達成のために組織を形成
し，リーダーの意思決定に従ってフォロワーが行動する
ことがある [Rands 03, Bullinger 11, Duguid 14]．動物，
魚，昆虫社会など様々な分野においてもリーダー–フォロ
ワー関係が確認されている [Marras 13, Nakayama 12]．
リーダー–フォロワー関係は，グループでの意思決定

においてコミュニケーションのコストを少なくするこ
とに貢献する．一旦リーダーとフォロワーの関係を決
定してしまえば，リーダーはフォロワーに対して指示
を出すだけでよく，フォロワーからリーダーに対する
情報伝達は必要ない．ただしこれは目標（利害）が一
致している場合に限られる．目標が一致していない場
合（非ゼロ和ゲーム状況）は一方は必ずしももう一方
に従うわけではないので，そこで反対意見の伝達が発
生しコミュニケーションコストが増大する．
現在，人とエージェント (コンピュータ)が協力関係

を築くことが多く見られる．彼らがどの様にしてリー
ダー–フォロワー関係を築いているかを検証することは，
HAI研究の重要な課題の 1つであると考えられる．し
かし，人とエージェント間のリーダー–フォロワー関係
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に注目した研究はあまり見られない．
一般的な機械と人の関係では人がリーダーとなり機

械がフォロワーとなるのが通常である．しかし，コン
ピュータの情報処理能力が高く，意思決定をコンピュー
タに委ねている場合には，人とエージェント (コンピュー
タ)の間で意見の対立が起こる可能性がある．この対立
をすぐに解決できない場合，飛行機墜落のような大事
故が起きる可能性がある．このような意見の対立を解
決することができる HAIシステムを構築するために，
我々はエージェントのどのような特性が，人とエージェ
ントのリーダー–フォロワー関係に影響を与えるかを調
査する必要がある．
工学分野のロボット工学と人工生命において，リー

ダー–フォロワー関係に関する研究が行われていた [Kang 16,

Consolini 07]．これらの研究では，リーダーロボット
とフォロワーロボットの関係を，ロボット間の通信を
行わず，アルゴリズムによって実現する方法について
述べられている．
心理学分野において，大統領や会社の社長など，人の

組織の中でリーダーになるために必要な特性について
調査を行った研究がある [Gündemir 14, Anderson 12]．
これらの研究では，人間の特性である，顔，顔の表情，
声，話し方にリーダーになるための必要な特性があると
考えられている [Gündemir 14, Anderson 12, Re 13]．
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本研究では，人とエージェントの 1対 1の関係にお
いて，「知性」と「意見に対する固執性」の二つの要因
がリーダー–フォロワー関係の形成にどのような影響を
与えるかを調べた．

2 実験方法

2.1 参加者と実験計画

実験は岐阜大の学生 18 歳から 24 歳までの男性 34

人，女性 8人 (Mage = 22.02, SDage = 1.75)を対象に
行った．
エージェントの知性と意見の固執性が人のフォロー度

に影響を与えるかどうかを確認するために，知性 (高/

低)×自分の意見（選択）に対する固執性 (高/低)の 2

要因参加者間要因配置で実験を行った．本研究で用い
た，エージェントのパーソナリティを下記で示す．

高知性 × 高固執性 参加者より賢いが，参加者の意見
に合わせない強引なエージェント．

高知性 × 低固執性 参加者より賢いが，参加者の意見
に合わせる従順なエージェント．

低知性 × 高固執性 参加者より賢くないが，参加者の
意見に合わせない強引なエージェント．

低知性 × 低固執性 参加者より賢くないが，参加者の
意見に合わせる従順なエージェント．

2.2 実験装置

宣言記号合わせゲームについて説明する．宣言記号
合わせゲームは協力タスクである記号合わせゲームに
宣言フェーズを導入したものである．記号合わせゲー
ムとは，2人のプレーヤーの選択が一致した場合には
両者に得点が与えられ（もしくは高得点），一致しな
かった場合には両者ともに得点が得られない（もしく
は低得点が得られる）ゲームである．なお，この 1回
の選択をラウンドと呼ぶ．このゲームで高得点を得る
ためには，各ラウンドにおいてお互いに相手が何を出
すかを予測しなければならないがコミュニケーション
チャネルが存在しない場合には予測することは難しい．
コミュニケーションチャネルが存在しない場合に取ら
れる戦略の一つにMost Recently Used (MRU) アルゴ
リズムがある [Terada 13]．これは直近の相手の選択を
そのまま選択するという方法である．選択を一致させ
ることのみが目標である場合にはこのアルゴリズムは
有効に働く．ただし，このアルゴリズムが有効に働く
ためには一方が選択を固定しなければならない．一ラ
ウンド前の相手の選択を見てから現在のラウンドの自

表 1: ゲームマトリックス

A B

A 1/1 or 10/10 0/0

B 0/0 10/10 or 1/1

分の選択を決定するため，時間遅れのリーダー–フォロ
ワー戦略とも言える．
このゲームに宣言フェーズを導入したものが宣言記

号合わせゲームである．これにより 1ラウンドは宣言
フェーズと決定フェーズで構成されることになる．宣言
フェーズではプレイヤーは自分がどの記号を選択した
かを宣言する．両者が宣言し終えたら両者の宣言は双
方に開示される．この後両者には宣言をそのまま選択
する（stay）か，宣言と異なる選択に変更する（shift）
かを決定できる機会が与えられる（決定フェーズ）．決
定フェーズにおいて両者が stayか shiftの決定を行っ
た後に，両者の最終的な選択が開示され，得点が加算
される．この宣言フェーズの導入によって時間遅れな
くリーダー–フォロワー関係を明らかにすることができ
る．単純に選択を一致させることだけが目標であれば
宣言フェーズは必要ない．なぜなら，片方が選択を固
定し，他方はMRUアルゴリズムに従って一手前の相
手の手を出し続ければよいからである．そこで我々は，
宣言フェーズが意味を持つように単に選択を一致させ
るだけでなく，何を選択するかも得点に影響するよう
にした．表 1は本実験で用いたゲームマトリックスで
ある．選択が一致した場合に 1点もしくは 10点が与え
られるが，それは選択する記号によって決まっている
わけではなく，どの記号が高得点かは毎回異なる．従っ
て，このゲームでは毎ラウンド高得点の記号を予測し，
なおかつその記号を両者が一致して選択しなければな
らない．これを実現するためには宣言フェーズが必要
である．
両者に高得点記号の予測能力がない場合には単に記

号を合わせることのみが目標となり，単純なリーダー–

フォロワー戦略（どちらがリーダーになってもよい）で
あるMRUアルゴリズムによって最適戦略が実現可能
なので宣言フェーズは必ずしも必要ない．しかし，ど
ちらかが高得点記号の予測能力が高い場合には能力の
高い方がリーダーになる方が良い．
我々は高得点記号の予測能力を知性と定義する．

知性 宣言フェーズ時に高得点を当てる確率．なお，毎
ラウンド終了時にそれぞれの記号が何点であった
かが開示されるので，参加者は事後的に相手の予
測が当たっていたか外れていたかを知ることがで
きる．



表 2: エージェントのパラメータ

条件 Pi Po E(stay) E(shift)

高知性 × 高固執性 0.9 0.9 0.19 8.19

高知性 × 低固執性 0.808 0.248 2.05 2.05

低知性 × 高固執性 0.192 0.752 2.05 2.05

低知性 × 低固執性 0.1 0.1 8.19 0.19

また，自分の宣言に固執する傾向を固執度と定義する．

固執度 相手との宣言が不一致になった場合，相手の宣
言に合わせて shiftせずに stayする確率である．

またフォロー度は次のように定義する．

フォロー度 = 1−固執度 (1)

我々は Web ブラウザ上で動作するアプリケーション
としてこのゲームを実装した．宣言フェーズのインタ
フェース画面を図 1に示す．宣言フェーズでは，実験
参加者はマウスで操作を行い，Aまたは Bボタンをク
リックし，宣言をする．図 2は決定フェーズのインタ
フェース画面である．実験参加者はインタフェース上
の Stayボタンもしくは Shiftボタンをクリックするこ
とで stayするか shiftするかを決定する．
例えば宣言フェーズで片方のプレイヤーがAを宣言，

もう片方のプレイヤーもAを宣言した場合，決定フェー
ズで両者が共に stayもしくは shiftを選択した場合得
点が得られる．また宣言フェーズで片方のプレイヤー
がAを宣言，もう片方のプレイヤーが Bを宣言した場
合，どちらかが shiftしなければ得点が得られない．
本研究を行う前に，宣言が不一致した場合参加者が

stayを選んだ時に得られる点数の期待値 E(stay)及び
shiftを選んだ時に得られる点数の期待値E(shift)を求
めた．ここで期待値 E(stay), E(shift)は次式で示す．

E(stay) = Pi(1− Po)Sl + (1− Pi)(1− Po)Sh (2)

E(shift) = PiPoSh + (1− Pi)PoSl (3)

ここで，Piは相手エージェントの知性，Poは相手エー
ジェントの固執度，Shは高得点の点数，Slは低得点の
点数を示している．本研究では高得点 Shは 10点．低
得点は 1点とした．本研究で用いた各条件のエージェ
ントの Pi,Po 及び期待値を表 2で示す．
エージェントは，Pi，Poに従って意思決定を行う．な

お，相手と宣言が一致しているにもかかわらず，shift

すると不合理かつ非協力的な態度と取られるため，本
実験において両者の宣言が一致している場合にはエー
ジェントは必ず stayすることとした．また，エージェン

図 1: 宣言フェーズ画面

図 2: 決定フェーズ画面

トにはAldebaran Robotics社のヒューマノイドロボッ
ト NAOを用いた．また，本研究では，実験参加者の
知性に偏りを出さないために，高得点の配置はランダ
ムで実験を行った．
本研究において，ある選択をした時の得られる得点

の期待値が高い場合，実験参加者は得られる得点の期
待値が高い選択をし続けることが考えられる．そこで，
高知性 ×低固執性及び低知性 ×高固執性のE(stay),

E(shift)を 2.05とすることで，この 2条件では宣言
不一致時に stayを選択しても，shiftを選択しても期待
値に差がない状況で実験を行った．期待値に従って選
択する可能性を無くすことで，人がエージェントに従
う時に，知性か固執性のどちらを重要視したかを検証
することが可能である．

2.3 手順

実験の手順は次の通りである．

1. 実験参加者に対してコンピュータスクリーン上で



実験の説明を提示し，実験の趣旨と宣言記号合わ
せゲームのルールについて理解するよう求めた．

2. 実験参加者にルールの誤解がないかを確認するた
めに簡単にゲームについて口頭で説明した．この
時に獲得した得点に応じて，1000円から 1500円
分の図書カードが支払われることを伝えた．その
後，実験参加者から質問を受け付けた．

3. 実験参加者に対して別室に移動すること及びパー
トナーとなるエージェントと実際に対面すること
を求めた．このときに相手エージェントは次のよ
うに挨拶を行った．「こんにちは．わたしは Nao

です．私と協力して，金貨がたくさん入った宝箱
を当てましょう．」

4. 元の部屋に戻り，100 ラウンドの本実験を開始
した．

5. ゲーム終了後，実験参加者に対してアンケートに
回答することを求めた．

2.4 計測

実験参加者のエージェントに従う傾向を計測するた
めに，実験参加者のフォロー度を求めた．ここでフォ
ロー度を次式で示す．

{フォロー度 =
Nshift

Nsprit
} (4)

Nsprit は実験参加者とエージェントが宣言時に意見
が異なった回数．Nshift は宣言不一致時に，shiftを
選択した回数．本研究では 10ラウンドごとに実験参加
者のフォロー度を計測をした．
また，ゲーム終了後に質問紙調査を実施した．質問

項目は以下の通りである．Q1からQ10及びQ13の質
問項目対しては 1.全く思わないから 7.強く思うまでの
7段階のリッカート尺度で評価するように求めた．ま
た Q11と Q12は，「自分」か「相手」のどちらかを選
択することを求めた．

• Q1: あなたは，相手が協力的だと思いましたか．

• Q2: お互いの宣言が異なった時に，あなたは自分
の意見を押し通そうと思いましたか．

• Q3: お互いの宣言が異なった時に，あなたは相手
の意見を尊重しようと思いましたか．

• Q4: お互いの宣言が異なった時に，相手はあなた
の選択に従いましたか．

• Q5: 相手はあなたよりも，高得点の箱をよく当
てましたか．
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図 3: 10ラウンド毎のフォロー度の平均

• Q6: あなたは，相手の宣言に従おうと思いまし
たか．

• Q7: あなたは，相手の宣言に従うことは不愉快
だと思いましたか．

• Q8: 相手はあなたよりも，賢かったと思いますか．

• Q9: 相手は傲慢だったと思いますか．

• Q10: あなたは規則性を見つけることができまし
たか．

• Q11: 宣言がお互いに違った時，自分か相手，ど
ちらの意見が正しいと思いましたか．

• Q12: 最終的にどちらの意見に従えば，高い利益
を獲得できると思いましたか．

• Q13: 「日常生活の状況」を想定して答えてくだ
さい．ロボットと協力して働くとき，高性能なロ
ボットであるならば，ロボットが上司，あなたは
部下になることを容認しますか．

3 実験結果

3.1 フォロー度

図 3に 10ラウンド毎の実験参加者のフォロー度の平
均を示す．また，図 4に条件毎の 1から 100ラウンド
の平均フォロー度を示す．これは 10ラウンド毎のフォ
ロー度を平均したものである．
1から 100ラウンドの平均フォロー度に対し，知性

と固執性を要因とする二元配置分散分析を行ったとこ
ろ，知性要因と固執性要因の間に交互作用が見られた
(F (1, 38) = 9.21, p < .01)．知性には主効果が見られ
た (F (1, 38) = 60.35, p < .01)．また固執性には主効果
が見られた (F (1, 38) = 115.76, p < .01)．
次に固執性要因の各水準における知性要因の単純主

効果の検定結果を示す．高固執性水準においては，有意
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図 4: 条件毎の平均フォロー度．エラーバーは標準誤差
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水準 1%で単純主効果が確認された (F (1, 38) = 60.53,

p < .01)．低固執性水準においては，有意水準 1%で単
純主効果が確認された (F (1, 38) = 10.82, p < .01)．知
性要因の各水準における固執性要因の単純主効果の検
定結果を示す．高知性水準においては，有意水準 1%で
単純主効果が確認された (F (1, 38) = 98.69, p < .01)．
低知性水準においては，有意水準 1%で単純主効果が確
認された (F (1, 38) = 28.80, p < .01)．

3.2 アンケート

アンケート項目Q1からQ10及びQ13のそれぞれの
評定値及び標準誤差を図 5に示す．またアンケート項
目 Q11, Q12で「自分」と答えた割合を図 6に示す．
Q1の評定値に対し，知性と固執性を要因とする二元

配置分散分析を行ったところ，知性要因と固執性要因の
間には交互作用が見られた (F (1, 38) = 4.78, p < .05)．
知性には主効果が見られなかったが (F (1, 38) = 2.02,

p = 0.16)，固執性には主効果が見られた (F (1, 38) =

30.86, p < .01)．次に固執性要因の各水準における知
性要因の単純主効果の検定結果を示す．高固執性水準
においては，有意水準 5%で単純主効果が確認された
(F (1, 38) = 6.75, p < .05)．低固執性水準において
は，単純主効果が確認されなかった (F (1, 38) = 0.28,

p = 0.60)．知性要因の各水準における固執性要因の単
純主効果の検定結果を示す．高知性水準においては，有
意水準 5%で単純主効果が確認された (F (1, 38) = 5.88,

p < .05)．低知性水準においては，有意水準 1%で単純
主効果が確認された (F (1, 38) = 28.93, p < .01)．
Q2の評定値に対し，知性と固執性を要因とする二元

配置分散分析を行ったところ，知性要因と固執性要因の
間には交互作用が見られなかった (F (1, 38) = 2.72, p =

0.11)．知性には主効果が見られなかったが (F (1, 38) =
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(b) 質問項目 6から 10，13

図 5: アンケート結果．リッカート尺度 7．エラーバー
は標準誤差

3.55, p = 0.07)，固執性には主効果が見られた (F (1, 38) =

23.52, p < .01)．
Q3の評定値に対し，知性と固執性を要因とする二元

配置分散分析を行ったところ，知性要因と固執性要因の
間には交互作用が見られなかった (F (1, 38) = 1.41, p <

0.24)．知性には主効果が見られた (F (1, 38) = 18.58,

p < 0.1)．また固執性にも主効果が見られた (F (1, 38) =

16.53, p < .01)．
Q5の評定値に対し，知性と固執性を要因とする二元

配置分散分析を行ったところ，知性要因と固執性要因
の間には交互作用が見られなかった (F (1, 38) = 0.51,

p = 0.48)．知性には主効果が見られたが (F (1, 38) =

22.92, p < .01)，固執性には主効果が見られなかった
(F (1, 38) = 0.09, p = 0.76)．
Q6の評定値に対し，知性と固執性を要因とする二元

配置分散分析を行ったところ，知性要因と固執性要因の
間には交互作用が見られなかった (F (1, 38) = 0.45, p =

0.63)．知性には主効果が見られた (F (1, 38) = 21.61,

p < .01)．また固執性にも主効果が見られた (F (1, 38) =

29.47, p < .01)．
Q7の評定値に対し，知性と固執性を要因とする二元
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図 6: アンケート結果　質問項目 11, 12

配置分散分析を行ったところ，知性要因と固執性要因の
間には交互作用が見られた (F (1, 38) = 7.99, p < .01)．
知性には主効果が見られた (F (1, 38) = 13.66, p < .01)．
また固執性にも主効果が見られた (F (1, 38) = 4.68, p <

.05)．次に固執性要因の各水準における知性要因の単純
主効果の検定結果を示す．高固執性水準においては，有
意水準1%で単純主効果が確認された (F (1, 38) = 22.07,

p < .01)．低固執性水準においては，単純主効果が確
認されなかった (F (1, 38) = 0.36, p = 0.55)．知性要
因の各水準における固執性要因の単純主効果の検定結
果を示す．高知性水準においては，単純主効果が確認
されなかった (F (1, 38) = 0.23, p = 0.64)．低知性水
準においては，有意水準 1%で単純主効果が確認された
(F (1, 38) = 12.02, p < .01)．
Q8の評定値に対し，知性と固執性を要因とする二元

配置分散分析を行ったところ，知性要因と固執性要因
の間には交互作用が見られなかった (F (1, 38) = 2.52,

p = 0.12)．知性には主効果が見られたが (F (1, 38) =

20.17, p < .01)，固執性には主効果が見られなかった
(F (1, 38) = 0.25, p < .62)．
Q9の評定値に対し，知性と固執性を要因とする二元

配置分散分析を行ったところ，知性要因と固執性要因の
間には交互作用が見られなかった (F (1, 38) = 0.82, p =

0.37)．知性には主効果が見られなかったが (F (1, 38) =

0.20, p = 0.66)，固執性には主効果が見られた (F (1, 38) =

27.26, p < .01)．
Q11で「自分」と答えた人数の割合に対し，逆正弦変

換をした後，知性と固執性を要因とする二元配置分散分
析を行ったところ，知性要因と固執性要因の間には交互
作用が見られた (F (1, 38) = 3.99, p < .05)．知性には
主効果が見られた (F (1, 38) = 9.72, p < .01)．また固
執性にも主効果が見られた (F (1, 38) = 5.38, p < .01)．
Q12で「自分」と答えた人数の割合に対し，逆正弦変

換をした後，知性と固執性を要因とする二元配置分散分
析を行ったところ，知性要因と固執性要因の間には交互
作用が見られなかった (F (1, 38) = 1.08, p = 0.30)．知
性には主効果が見られた (F (1, 38) = 15.32, p < .01)．
また固執性にも主効果が見られた (F (1, 38) = 5.68, p <

.05)．
なおアンケート項目Q4，Q10，Q13には統計的に有

意な差は見られなかった．

4 議論

4.1 フォロー度

フォロー度に対し，知性と固執性を要因とする二元
配置分散分析を行った結果，知性要因と固執性要因の
間に交互作用が見られた．知性要因に注目すると（図
4 参照），高知性水準では高固執性水準と低固執性水
準の間にフォロー度の平均に大きな開きが見られるが，
低知性水準ではそれほど大きな開きが見られない．こ
のことは，エージェントの知性が高い場合に，固執性
の違いがフォロー度に与える影響が知性が低い場合よ
りも大きいことを意味する．知性が高い場合に固執性
がフォロー度に与える影響が大きくなった理由は得ら
れる平均報酬（期待値）に対する評価の違いによるも
のと考えられる．高知性 × 高固執性条件において，宣
言不一致時に Shiftを選択した場合の期待値 E(shift)

は 8.19であり，高知性 × 低固執性のE(shift)は 2.05

であった．また低知性 × 高固執性の E(shift)は 2.05

であり，低知性 × 低固執性の E(shift)は 0.19であっ
た．すなわち，宣言不一致時に Shiftを選択した場合の
期待値は高知性 × 低固執性条件と低知性 × 高固執性
条件で同じであった．それにもかかわらず，高知性 ×
低固執性条件のフォロー度は低知性 × 高固執性条件の
フォロー度よりも小さかった．この違いが，高知性水
準において固執性がの違いがフォロー度に与える影響
が大きくなった原因と考えられる．

4.2 アンケート

項目 1は相手を協力的だと思うかどうかを問うもの
であった．分析の結果，固執性が低いほど協力的であ
ると思うことがわかった．また，低固執性水準では知
性の高低にかかわらず相手のことを協力的であると認
識していたことがわかった．また，高固執性水準では
知性が高いほど協力的であると思われていた．換言す
ると，知性が低いにもかかわらず固執するエージェン
トは非協力的な印象を与えると言える．
項目 2は宣言不一致時の参加者の固執性を調べるも

のであった．分析の結果，エージェントの固執性が低
い場合に参加者は自分の意見に固執していたことがわ
かった．また，エージェントの固執性が高い場合には
知性の高いエージェントの場合は相手に従うが，知性
が低い場合には従わないことがわかった．



項目 3，6 は宣言不一致時の参加者の主観的なフォ
ロー傾向を問うものであった．分析の結果，固執性が
高い場合，知性が高い場合にともに相手の意見を尊重
しようとしたことがわかった．
項目 4は宣言不一致時の相手の主観的なフォロー傾

向を問うものであった．分析の結果，固執性，知性の
違いにかかわらず，主観的な相手のフォロー傾向に違
いがないことがわかった．
項目 5，8は相手の知性を参加者がどのように捉えて

いるかを問うものであった．分析の結果，高知性の場
合には相手エージェントが良く当てたという印象を持
ち，低知性の場合にはそのような印象を持っていない
ことがわかった．この結果は知性要因の操作が妥当で
あったことを意味する．
項目 7は相手に従うことについての嫌悪感を問うも

のであった．分析の結果，参加者は知性が低いにもか
かわらず固執する相手に対して従うことが不愉快であ
ると感じていたことがわかった．
項目 9は相手についての主観的な固執性を問うもの

であった．分析の結果，固執性が高い条件において相
手のことを傲慢であると認識していたことがわかった．
この結果は固執性要因の操作が妥当であったことを意
味する．
項目 10は参加者が規則性を発見できたかを問うもの

であった．分析の結果，各条件ともに評定値が低く，条
件間で差がなことが確認された．本実験では知性と固
執性を操作したが，いずれの条件においても統計的な
性質を参加者が発見できていなかったことを示唆する．
項目 11は参加者と相手エージェントの相対的な知性

を主観的にどう捉えているかについて問うものであっ
た．分析の結果，知性と固執性がともに高い場合には相
手の意見が正しいと理解していたが，それ以外の場合い
は自分の意見が正しいと理解していたことがわかった．
項目 12は主観的な期待値を問うものであった．分析

の結果，高知性×高固執性条件，低知性×低固執性条
件では主観的期待値が正しく認識されていたことが分
かる．しかし，高知性×低固執性条件，低知性×高固
執性条件の期待値が等しいにもかかわらず，高知性 ×
低固執性条件においてフォローする場合の期待値が低
知性 ×高固執性条件よりも高いことがわかった．

4.3 知性と固執性

高知性×低固執性条件と低知性×高固執性条件を比
較した場合に，低知性×高固執性条件のエージェント
に対してよりフォローする傾向があることがわかった．
このことは，人は例え知性が低くても強引なエージェ
ントに従うことを示唆する．アンケート項目 12の結果
によると，高知性×低固執性条件においてフォローす

る方が低知性×高固執性条件でフォローするよりもよ
い（期待値が高い）と認識されていたことが分かる．上
記二つの結果を総合すると，低知性×高固執性のエー
ジェントに対しては自分の意見に従った方がよいと分
かっていながら相手に従ったことが分かる．このこと
から，強引であるという印象が参加者をフォロワーに
させた原因であると考えられる．

5 まとめ

本研究では，コンピュータと人の目標が一致するタ
スクを遂行する場合に，どのような要因がリーダーと
フォロワーを決定づけるかを明らかにすることを目標
に実験を行った．リーダー–フォロワー関係を決定づけ
る要因は，知性，意見の固執性が考えられる．この目
標のために我々が開発したリーダー–フォロワー関係を
同定可能なゲームである宣言記号合わせゲームを用い
た．知性と固執性に注目して実験を行った結果，協力
ゲームにおいて，人は知的なエージェントよりも強引
なエージェントの意思決定に従うことが分かった．この
ことは，知的であることよりも強引であることが，リー
ダーの要件として重要であることを示唆する．
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