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Abstract: Considering the spread of computers and the technological advances of recent years, research 

on persuasive intelligent user interfaces with a fifty-fifty relationship for communicating with humans is 

necessary. Recently, anthropomorphic user interfaces have been developed, such as virtual agents and 

robots. In this paper, we discuss an experiment on persuasion to maintain motivation, comparing human 

agent interaction and human robot interaction. 

 

はじめに 

コンピュータとの知的なコミュニケーションを考

えた場合，人間に対して十分に説得力があり[1]，人

間と対等にやりあえるためのコンピュータの条件に

ついて検討する必要がある．これまでには，キャラ

クタエージェントをインタフェースとした研究 

[2][3][4][5][6][7][8][9]，ロボットをインタフェースと

した研究[10][11][12][13][14][15]があるが，キャラク

タエージェントとロボットはどちらが説得的である

かという比較をした研究はあまり行われてきていな

い． 

本稿では，人のモチベーションを維持するために

はキャラクタエージェントとロボットのどちらがど

のように有効であるかについての比較実験を紹介す

る． 

 

エージェントとロボットの比較実験 

方法 

 実験計画 3要因配置（いずれも被験者間）：

話し手（ロボット・エージェント） × 話

し手の感情価（2：喜び・無表情）×励まし

（2：有・無） 

 大学生・大学院生 170 名（男性 44 名・女性

126名）を被験者とした．  

 材料・条件と手続 

1. 提示刺激 

被験者の感情に対して反応する話し手として女性

のアニメーションを用いた．話し手の表情として，

「喜び」または「無表情」の表情を使用した．感情

を表す言語情報として，女性の声で録音した音声を

用いた．被験者感情に共感的な反応として「そうで

すよね．」，被験者感情に一致しない反応として「そ

うでしょうか．」という音声が流れた．その直後に，

感情有では喜びの表情・音声トーンで，感情無では

無表情・音声トーンで「とても嬉しいですね」とい

う音声を流した．  

条件 

(1)相互作用相手(話し手)として，ロボット（ロボビ

ー)の顔面に人物の顔のアニメーション映像を投影

したものとディスプレイ上に人物のアニメーション

映像を映し出した（図１）． 

(2)話し手の感情価 

話し手の感情価の条件として，表情と音声的トー

ンの組み合わせによって，2 種類の刺激を用意した．

好印象エージェント（気心の知れた仲の良い友人

[16]）として，「喜び」の音声的トーンの言語情報と

共に「喜び」の表情を提示した．無表情として「喜



び」の感情的トーンを伴わない言語情報と共に無表

情を提示した． 

(3) 励まし有無 被験者が課題を遂行中に「がんば

って」「良い調子ですね」という励ましを入れるかど

うかを操作した． 

手続き 

(1)全体教示と被験者属性記録 

全体教示として以下の教示を男性の音声で読み上

げた．「この調査は，人々のコミュニケーションに対

する意識・態度について調べるものです．正解があ

るわけではありませんので，思ったこと，感じたこ

とをそのままお答えください．結果は統計的に処理

され，個人的なデータが公表されることはありませ

ん．また，個人情報の取り扱いには細心の注意を払

います．以上の研究の趣旨をご理解の上，ご協力を

お願いいたします．」次に，被験者属性の記録として，

「それでは，まず，この用紙に所属，性別，年齢を

ご記入ください」と教示し，必要事項の記入を求め

た． 

その後，「まず，パソコン画面（ロボット）をご覧

ください．これから，ある人物があなたに向かって

いろいろな説明をします．その人物の説明や指示に

従って，人物の下にある回答ボタンを選択してマウ

スの左ボタンでクリックしてください．途中，この

部屋にいる実験者から，補足の説明が入ること場合

があります．その際には実験者の説明にしたがって

ください．それでは，始めます．」 

(2)被験者の感情喚起と話し手の感情価操作 

男性の音声で「これから，ある場面について思い

浮かべていただきます．そのときに，あなたはどの

ような感情になるのか，選択肢から選んでください．」 

という教示に続いて，予備調査から被験者に「喜び」

感情を喚起させることが明らかな文章を男性の音声

で読み聞かせた． 

「あなたは志望する学校へ入学するために受験勉

強をしていました．とてもとても長い間，ずっと努

力してきました．いよいよ，試験当日，あなたは実

力を十分に発揮できました．そして，結果が発表さ

れ，あなたはとうとう合格しました．」 

その後，被験者の感情評定として男性の音声で「こ

のようなとき，あなたはどんな感情を感じますか？」 

と問い，「驚き・恐怖・嫌悪・怒り・喜び・悲しみ」

の選択肢の中から選択させた．被験者の選択の後に，

印象を操作するために，感情有では女性の喜び表情

と喜びの女性音声的トーンを伴って，感情無では女

性の無表情と感情を伴わない女性音声的トーンで，

「そうですよね，とても嬉しいですね 」と話し手が

反応した． 

(3)マス目色塗り課題の導入 

次に，話し手の印象や励ましの有無によって，単

調な作業を続けようとするモチベーションが維持さ

れるかどうかを検討する課題を行った．まず，次の

ような教示を男性の音声で提示した． 

 

            

 
 

図 1. ロボット条件とエージェント条件 

 

            

 

図 2. マス目色塗り課題 

 

 



「さて，最新の研究から，いつまでも鋭敏な思考力

を保つために，毎日色塗り課題をすることが効果的

だということが明らかになりました．色塗り課題と

は，小さなマス目を決まった順番で，できるだけ速

く丁寧に鉛筆で色塗りしていくものです．効果を上

げるためには，色塗りするマス目の数は多ければ多

いほど良いと言われています．そこで，早速，あな

たにもこの課題に挑戦してもらいたいと思います．」  

 そして，問１として「あなたは色塗り課題をやり

たいと思いますか」と尋ねた． 

(4) マス目色塗り課題(図２)実施 

問１での回答が「YES」だった被験者には「そう

ですか，やりたいと思いますか．それでは，鋭敏な

思考力を保つために，試しに挑戦してみましょう．」，

問１が「NO」だった被験者には「そうですか，やり

たくないんですね．でも，鋭敏な思考力を保つため

に，試しに挑戦してみましょう．」 と話し手が反応

し，色塗り課題を開始した．その際，条件に応じて

話し手の感情価（喜び・無表情）を操作した． 

次に，「これが色塗り課題の用紙です．10 マス塗

りおえたらそこで一度課題をやめ，この後，画面上

の人物の下に出る『10マス塗りおえた』のボタンを

押してください．それでは始めます」と教示された

後，被験者は紙に印刷された様々な形のマス目を指

定された色で塗るように指示された．被験者が 10

マス塗りおえるまでの間，励まし有条件では話し手

が喜びもしくは無表情で，「がんばって」「良い調子

ですね」を時折繰り返した．励まし無条件ではエー

ジェントは喜びもしくは無表情で提示された状態で

保たれた． 

 被験者が 10マス塗りおえたら，話し手が無感情の

表情・音声で，「お疲れ様でした．10 個のマス目を

塗り終わりました．あと 10 個塗り続けますか？」と

被験者に問２として課題の続行の選択を求めた．被

験者が「YES」と回答した場合には，そのまま色塗

り課題をさらに 10 マス分続行した．「NO」と回答し

た場合には「そうですか，もう続けたくないんです

ね．でも，色塗りをするマス目は多ければ多いほど

良いと言われています．もう尐し頑張って続けてみ

ませんか？」 と再度続行するかどうかの選択をさせ

た．そこでもさらに「NO」を選択した被験者には「お

疲れ様でした．今日はこれで終わりにしましょう」

と教示し，色塗り課題を終了した．続行選択の際，

話し手の感情価は条件によって操作した． 

 被験者が 10 マス分の色塗り課題を 20 試行終えた

際には，「お疲れ様でした．今日はもう十分やりまし

た．今日はこれで終わりにしましょう．」と話し手が

教示し，色塗り課題を終了した． 

(4)課題と話し手についての質問 

続いて，課題と話し手についての質問を行った．

質問は以下の通りであった． 

問３ 色塗り課題は楽しかったですか  

問４ 色塗り課題によって思考力がアップしたと思

いますか  

問５ 明日以降もこの課題を続けたいと思いますか   

問６ 色塗り課題の効果についてのこの人物の説明

にどのくらい納得しましたか？  

問７ 課題をやっている間にこの人物から声をかけ

られて，やる気が出ましたか？  

問８ 話し手それ自体の印象 

①「５ 話しやすい ～ １ 話しにくい」 

②「５ たよりになる ～ １ たよりにならない」 

③「５ 優しい ～ １ むごい」 

④「５ 謙虚な ～ １ 思い上がった」 

⑤「５ 共感的な ～ １ 共感的でない」 

⑥「５ 権威のある ～ １ 権威のない」 

⑦「５ 嫌味でない ～ １ 嫌味な」 

⑧「５ まじめな ～ １ ふまじめな」 

⑨「５ 感じの良い ～ １ 悪い」 

 問１から問８までの被験者のそれぞれの反応はデ

ータとして記録された． 

 (5) デブリーフィング 最後に，「この調査の本

当の目的は，先ほどの女性に対して皆様がどのよう

な印象を抱いたかを明らかにすることです．そのた

め，色塗り課題の効果はこの研究のために作られた

架空の話であり，色塗り課題が思考力を保つという

効果はありません．」と調査の本来の目的を開示した． 

 

結果 

 問１ 「色塗り課題をやりたいと思うか」 

全条件（８）×初期回答（２）のχ2 乗検定の結

果，人数の偏りは有意ではなかった(χ2(7)=6.62, n.s.)． 

 したがって，被験者の感情喚起後，話し手の印

象操作が終了した時点では，色塗り課題への姿勢・

態度が条件間で異なることはなかったと言える． 

 

 問２ 「あと 10 個塗り続けるか？」 色

塗り回数 

色塗り課題を続けた回数を従属変数として，話し

手（ロボット・エージェント）×話し手の感情価（2：

喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3 要因分散

分析を行った． 

 その結果，メディアの主効果のみが有意であり，

エージェント条件の方がロボット条件よりも色塗り

課題を続けた回数が多かった． 

 

 



 問２ もう尐し頑張って続けてみないか？」 

説得の効果 

問２に対して一旦「NO」と回答した被験者が，「も

う尐し頑張って続けてみませんか？」というエージ

ェントの説得に対して課題を続行するように意思を

変更したかどうかを検討した． 

エージェントの説得に対して意思変更したかどう

かについて，全条件（８）×意思変更有無（２）の

χ2 乗検定の結果，人数の偏りが有意であり（χ

2(7)=14.69, p<.05），残差分析の結果，ディスプレイ・

感情有・励まし無条件で意思変更有が期待値より有

意に多く，ロボット・感情有・励まし無条件で意思

変更無が期待値より有意に多かった． 

 

 問３ 「色塗り課題は楽しかったか」 

色塗り課題は楽しかったかの評定値を従属変数と

して，話し手（ロボット・エージェント）×話し手

の感情価（2：喜び・無表情）×励まし（2：有・無）

の 3 要因分散分析を行った．その結果，励ましの効

果が有意であり，励まし有の方が楽しかったと評定

されたことが示された．また，話し手×感情価×励

ましの交互作用が有意であった．下位分析としてメ

ディアごとに話し手の感情価（2：喜び・無表情）×

励まし（2：有・無）の 2要因分散分析を行った． 

その結果，エージェント条件では，感情価×励ま

しの交互作用の傾向があり，感情有の時は励ましの

主効果はないが無表情の時には励まし有の方が評定

値が高い傾向があった．さらに，励まし無のときに

は感情の主効果は無いが，励まし有の時には無表情

の方が評定値が高い傾向があった． 

 一方，ロボット条件では，励ましの主効果が有

意であり励まし有の方が励まし無よりも評定値が高

かった． 

 

 問４ 「思考力がアップしたか」 

課題によって思考力がアップしたと思うかの評定

値を従属変数として，話し手（ロボット・エージェ

ント）×話し手の感情価（2：喜び・無表情）×励ま

し（2：有・無）の 3要因分散分析を行った．その結

果，メディアの主効果の傾向があり，エージェント

のほうがロボットよりも評定値が高い傾向があった．

また，感情価の主効果が有意であり，感情有のほう

が無表情よりも評定値が高かった． 

 

 問５ 「説明に納得したか」 

課題によって思考力がアップしたと思うかの評定

値を従属変数として，話し手（ロボット・エージェ

ント）×話し手の感情価（2：喜び・無表情）×励ま

し（2：有・無）の 3要因分散分析を行った．その結

果，全ての主効果・交互作用が有意ではなかった． 

 

 問６ 「明日以降もこの課題を続けたいと

思うか」 

明日以降もこの課題を続けたいと思うかの評定値

を従属変数として，話し手（ロボット・エージェン

ト）×話し手の感情価（2：喜び・無表情）×励まし

（2：有・無）の 3要因分散分析を行った．その結果，

話し手の主効果の傾向があり，エージェントのほう

がロボットよりも評定値が高い傾向があった． 

 

 問７ 「人物に声をかけられてやる気が出

たか」 

人物に声をかけられてやる気が出たかの評定値を

従属変数として，話し手（ロボット・エージェント）

×話し手の感情価（2：喜び・無表情）×励まし（2：

有・無）の 3 要因分散分析を行った．その結果，励

ましの主効果が有意であり，励まし無のほうが励ま

し有よりも評定値が高かった．また，感情価×励ま

しの交互作用の傾向があり，感情ありの場合に特に

励まし無のほうが励まし有よりも評定値が高く，励

まし無の時に特に感情有のほうが無表情よりも評定

値が高い傾向があった． 

 

 問８① 「話しやすいか」 

人物は話しやすいかの評定値を従属変数として，

話し手（ロボット・エージェント）×話し手の感情

価（2：喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3

要因分散分析を行った．その結果，全ての主効果・

交互作用が有意ではなかった． 

 

 問８② 「たよりになる」 

人物はたよりになるかの評定値を従属変数として，

話し手（ロボット・エージェント）×話し手の感情

価（2：喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3

要因分散分析を行った．その結果，全ての主効果・

交互作用が有意ではなかった． 

 

 問８③ 「優しい」 

人物は優しいかの評定値を従属変数として，話し

手（ロボット・エージェント）×話し手の感情価（2：

喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3 要因分散

分析を行った．その結果，メディアの主効果が有意

であり，ロボットのほうがエージェントよりも評定

値が高かった．また，感情価の主効果が有意であり，

感情有のほうが無表情よりも評定値が高かった．さ

らに，励ましの主効果が有意であり，励まし有のほ

うが励まし無よりも評定値が高かった． 

 



 問８④ 「謙虚か」 

人物は謙虚かの評定値を従属変数として，話し手

（ロボット・エージェント）×話し手の感情価（2：

喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3 要因分散

分析を行った．その結果，励ましの主効果が有意で

あり，励まし有のほうが励まし無よりも評定値が高

かった．また，話し手×励ましの交互作用が有意で

あり，ロボットの時に特に励まし有のほうが励まし

無よりも評定値が高かった．また，励まし有の時に

特にロボットの方がエージェントよりも評定値が高

かった． 

 

 問８⑤ 「共感的か」 

人物は謙虚かの評定値を従属変数として，話し手

（ロボット・エージェント）×話し手の感情価（2：

喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3 要因分散

分析を行った．その結果，感情価の主効果が有意で

あり，感情有のほうが無表情よりも共感的と評定さ

れた．また，話し手×励ましの交互作用が有意であ

り， ディスプレイの時に特に励まし無の方が励ま

し有よりも共感的と評定され，励まし無のときには

エージェントの方がロボットよりも共感的と評定さ

れた． 

 

 問８⑥ 「権威があるか」 

人物は権威があるかの評定値を従属変数として，

話し手（ロボット・エージェント）×話し手の感情

価（2：喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3

要因分散分析を行った．その結果，メディアの主効

果が有意であり，エージェントのほうがロボットよ

りも権威があると評定された．励ましの主効果が有

意であり，励まし無のほうが励まし有よりも権威が

あると評定された．さらに感情価×励ましの交互作

用が有意であり，励まし無しの時に特に無表情のほ

うが感情有よりも権威があると評定され，無表情の

時に励まし無の方が励まし有よりも権威があると評

定された． 

 

 問８⑦ 「嫌みでない」 

人物は嫌みでないかの評定値を従属変数として，

話し手（ロボット・エージェント）×話し手の感情

価（2：喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3

要因分散分析を行った(下右の分散分析表参照)．そ

の結果，メディアの主効果が有意であり，ロボット

のほうがエージェントより嫌みでないと評定された．

また，感情価の主効果が有意であり，感情有のほう

が感情無よりも嫌みでないと評定された．さらに，

メディア×感情価の交互作用が有意であり，ロボッ

トの時に感情有のほうが無表情よりも嫌みでないと

評定され，感情有の時にロボットのほうがデエージ

ェントよりも嫌みでないと評定された． 

 

 問８⑧ 「まじめな」 

人物はまじめかの評定値を従属変数として，話し

手（ロボット・エージェント）×話し手の感情価（2：

喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3 要因分散

分析を行った．その結果，全ての主効果・交互作用

が有意ではなかった． 

 

 問８⑨ 「感じが良いか」 

人物は感じが良いかの評定値を従属変数として，

話し手（ロボット・エージェント）×話し手の感情

価（2：喜び・無表情）×励まし（2：有・無）の 3

要因分散分析を行った結果，感情価の主効果が有意

であり，感情有のほうが感情無よりも感じが良いと

評定された． 

 

考察 

キャラクタエージェントとロボットを比較すると

それぞれの特徴は以下となる．キャラクタエージェ

ント：色塗り課題を続けた回数がロボットよりも多

く，また思考力がアップしたと回答した被験者がロ

ボットの被験者よりも多かった．そのため，キャラ

クタエージェント条件の方がロボット条件よりも説

得力が高いと考えられる．ロボット：ロボットは被

験者にとって優しい存在だった．特に，感情が有り，

励ましが有る場合に優しい．感情がある場合，嫌味

でないと感じられた．特に，励ます場合には謙虚で

ある． 

結果を総合的に見ると，モチベーションを維持す

るため説得を行う場面においては，キャラクタエー

ジェントはロボットよりも影響力が強いといえる．

興味深いのは，「あと 10 マス塗り続けるか」という

課題続行に対して一旦「NO」と意思表示した被験者

が，「もう尐し頑張って続けてみませんか？」という

話し手の説得に対して課題を続行するように意思を

変更したかどうかに，条件による違いが示されたこ

とである．話し手・感情有・励まし無条件で意思変

更をした被験者が多かった．このことは，感情を込

めた相互作用にはそれなりの影響力があるが，課題

遂行中にしつこく励まされることが逆効果につなが

る可能性を示していると言える．一方，ロボット・

感情有・励まし無条件ではエージェントの説得に対

して意思変更しない被験者が多かった．  

本実験では，ロボットの顔面に人物の顔のアニメ

ーション映像を投影した．問８③ 「優しい」では，

ロボットがキャラクタエージェントよりも点数が高



く，問８⑥ 「権威があるか」と問８⑦ 「嫌みで

ない」では，その逆だった．もし，どちらかに結果

が偏っていたら，ロボットの顔をスクリーンで作成

した設定そのものに疑問が残るところであるが，結

果はそうではなかった．そもそも優しいといった印

象は人間に対して評価される印象であるので，ロボ

ットの顔として認識されていたと言える．しかしな

がら，今後の課題として，実際のロボットの顔を用

いた実験も行う必要があるであろう． 

本研究でのキャラクタエージェントとロボットは，

表情と言葉のみが表現の対象であったため，動作な

どの要素が加わるとまた異なった実験結果になると

思われる．今後の課題として研究を進めていく予定

である． 

 

まとめ 

本稿では，人がモチベーションを維持するための

話し手の説得による効果について，キャラクタエー

ジェントとロボットとの特徴をまとめた． 
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