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Abstract: We study on the interaction between human and robots via third parties. In this paper we focus 

on indirect effect to human by sociality of robot in human – robot interaction. We have made experiments 

with several different conditions using “Robovie-R2” robot and “PaPeRo” robot. The results suggest that 

there is some indirect effect by sociality of robot in human – robot interaction which is similar to indirect 

effect by sociality of human. 

. 

 

1.はじめに 

近年, 情報技術の発展により我々の生活にロボッ

トが進出してくるようになった. 人の労働力の代わ

りとなる産業用ロボットや , 災害用ロボットなど, 

ロボットの存在はとても大きなものとなりつつある. 

それに伴い, 上記のようなロボットとは別に人とコ

ミュニケーションを行うロボットが注目され, 研究

がおこなわれている. 例えば, ショッピングモール

や学校など, 人間社会に参加させる研究や[1][2], ま

た,家庭内にロボットを参入させ人と長期間インタ

ラクションを行う研究などが行われている[3]. その

他に, コミュニケーションロボットはロボットセラ

ピーとしての効果も注目されており, 盛んに研究が

行われている[4][5]. これらの先には人とロボットが

日常生活を共にする社会があると考えられる. また

このことから, 多くの人々が日常生活の中で, この

ような社会性を持ったロボットとインタラクション

を行うようになると予測される.  

そのため, そのような社会の実現にむけて, ロボ

ットが持つ社会性が, 人にどのような影響を与える

のかについて, 調査を行うことが重要であると考え

られる. しかし, 現在まで, 主に対面インタラクシ

ョンを行った場合にロボットの社会性が与える影響

について, 研究がなされているが, 将来, 社会の中

で生活していく上で, 間接的にロボットの社会性が, 

人に影響を与えることも予測される. そこで本稿で

は, そのようなロボットの社会性が人に与える間接

的影響について調査と考察を行う.  

 

1.1 人とコンピューターのインタラクショ

ンにおける社会性 

人における社会性とは, 一般的に他者の存在に関

心を持ち積極的に関わろうとする姿勢, 及び関わる

為の技術であるといわれており[6], 他者との円滑な

対人関係を営むことが出来る対人適応能力のことで

ある. この能力は, 人が社会の中で集団生活を行う

上で, 欠かせない能力の一つであると考えられる . 

心理学用語辞典では, その中身として対人行動, 社

会的欲求, 社会的関心などを挙げている[7].  

また, 情報技術の発展により, 人とインタラクシ

ョンを行うコンピューターが世の中に普及するよう

になったことで, これらのコンピューターやロボッ

トが持つ社会性について研究が行われてきた.  

Reeves ら[8] は, 人はメディアに対して, 基本的

に対人反応と同様の社会的ルールを無自覚に適用し

ていると述べており, また, このことからコンピュ

ーターは人と社会性を築くことが出来ると言える. 

 また, ロボットの社会性が人にどのような効果

をもたらすのか, ロボットと人の三者関係について

研究が行われている[9]. この中で坂本は, 人とイン

タラクションを行うロボットに求められる社会性と

は人と同様のものになるとし, ロボットにおける社

会性は, ロボットが他者の存在に関心を持ち積極的



に関わろうとする姿勢, 及び関わるための技術であ

ると述べている. さらにこの研究の結果, バランス

理論を適応することによってロボットが２人の間に

入り, 故意に二人の関係をプラスのまま保ったり , 

逆に二人の関係を悪くさせたりすることができたと

報告している. このことから, ロボットの社会性は, 

直接インタラクションを行った場合, 人間関係に影

響を与えることができると言える. 

 

1.2 本研究の位置づけ 

 

坂本らの研究では, 社会性が及ぼす効果としてバ

ランス理論が用いられたが, 同様に社会性が及ぼす

効果の内, 対人魅力に関する効果として好意の互恵

性[10]という効果が知られている. 好意の互恵性と

は, 他者から好意や敬意を受けることによって, そ

の者に対する好感度が高まりやすくなるというもの

である[8].  

これらの効果は, 対話者間で直接相互作用を行っ

た場合に見られるものだが, 社会の中で集団生活を

行う場合, 第三者を介して間接的に相互作用を行う

ことも考えられる. 例えば, 好意の互恵性に, 第三

者による情報の信頼性が加わった効果として, ウィ

ンザー効果というものが挙げられる[11]. ウィンザ

ー効果とは, 他者に直接好意や悪意を伝えるより , 

第三者を介して間接的に好意や悪意を伝えた方が効

果的であるというものである.  

本研究では, ロボットの社会性が間接的に人にど

のような影響を及ぼすか調査を行うため, 人とロボ

ット間で第三者を通して他者に好意を伝えた場合の

影響について検証を行った.  

 

2.実験 

本章では, 人とロボット間での第三者を介する好

意伝達の被験者実験について述べる . 本実験では, 

以下の項目について調査を行った.  

 好意の伝達者としてロボットが介入した場合, 

好意の発信源である, 他者に対する好感度に, 

どのような影響を及ぼすか 

 好意の伝達者として人が介入した場合, 好意 

の発信源であるロボットに対する好感度に , 

どのような影響が生まれるか 

 好意の発信源が人またはロボットであるかに

よって差は生まれるか 

 

 

 
図 1:実験環境図 

 

 
 

図 2:使用したロボット(左:Robovie-R2,右:PaPeRo) 

  

2.1 実験目的  

本実験では, 以下の二点を目的として実験を行っ

た.  

1. 第三者が間に介入し, 間接的にインタラクシ

ョンを行う場面で, ロボットの社会性が人に

どのような影響を与えるか調査を行うこと 

2. また, 第三者が人またはロボットであるか, 

情報の発信源が人またはロボットであるかに

よって, どのような差が生まれるか検証を行

うこと 

 



2.2 実験環境  

実験環境を図 1 に示す. 実験は, 公立はこだて未

来大学院棟コアスペースで行った. 実験では, 課題

としてタイピング課題を用意し, 被験者の前に課題

を行うためのノートパソコンを設置した. 各実験者

の役割と詳細は以下の通りである.  

 実験者Ａ 被験者に好意を伝える第三者で

あり, 主に実験の教示と実験終了の合図を行

い課題中は退室する. 間接的に好意を伝える

条件では , 実験者Ｂの好意を被験者に伝え

る.  

 実験者Ｂ 好意の発信源であり, 課題中被験

者の横で待機し, 課題の開始と終わりの合図

を行う. また, 実験終了後, 直接条件では被

験者に対して好意的な発言を行う.  

 

ロボットを使用する条件では , 実験者Ａとして, 

ATR-Robotics 製の Robovie-R2（図 2 左）を使用し, 実

験者Ｂとして NEC 製の PaPeRo（図 2 右）を使用し

た. これらのロボットの操作は, コアスペース外で, 

ロボット操作者が被験者の反応を確認しながら , 

Wizard Of Oz 法で遠隔操作を行った. 

  

2.3 被験者  

本実験の被験者として, 公立はこだて未来大学の

学生 36 人（男性 18 名, 女性 18 名）を, 各条件に男

女の数が均等になるようランダムに配分を行った.  

 

2.4 実験条件 

本実験の条件として, 以下のように設定する.  

 直接条件 

条件 A 好意の発信源が人であり, 直接

好意を伝える条件 

条件 B 好意の発信源がロボットであり, 

直接好意を伝える条件 

 間接条件 

条件 1 好意の発信源が人であり, それ

を伝える第三者も人である条件 

条件 2 好意の発信源がロボットであ

り,それを伝える第三者が人である条件 

条件 3 好意の発信源が人であり, それ

を伝える第三者がロボットである場合

の条件 

条件 4 好意の発信源がロボットであ

り,それを伝える第三者もロボットであ

る場合の条件 

 

図 3.間接条件における各条件の関係図 

(左上：条件 1, 左下：条件 2, 

右上：条件 3,右下：条件 4) 

 

図 4:実験の様子 



 

以上, 本実験における条件は , 計６条件となる . 

また, 各関節条件における関係図を図 3 に示す. 

 

2.5 実験課題  

実験課題として, 夏目漱石著の『吾輩は猫である』

[12]の文章のタイピングを行う. 制限時間は三分と

し, 三分間の中でなるべく早くタイピングを行うよ

う教示する. また, 課題終了後, 被験者のタイピン

グ文字数をカウントし, 現在までの被験者の平均文

字数をカウントした数字より少なく伝える. これは, 

被験者に対し, 好意を伝えるためである.  

 

2.6 実験手順  

実験手順は, 以下の通りである.  

 

  

1. 被験者を実験室へ案内し, パソコンの前に座っ

てもらう. その際, 実験者Ｂは, 予め実験室の

中で待機しておく. 

2. 実験者Ａが入室し, 被験者に対し実験の説明と

各実験者がそれぞれ自己紹介を行う.  

3. 実験者Ａ，Ｂが退室する. 被験者には, その間 

に実験に関する同意書と実験者Ｂへの印象評

価の事前アンケートに記入してもらう.  

4. 被験者がアンケートを書き終わった後, 実験者

Ｂが課題の問題用紙を持って入室する 

5. 被験者に課題の紙を渡し, 被験者の準備が整っ

た後, 課題の開始合図を行う.  

6. 三分経過したら, 実験者Ｂは課題終了の合図を

行う.  

7. 課題終了後, タイピングの文字数をカウントし, 

実験者Ｂは現在までの被験者の平均文字カウ

ント数を, 被験者の文字数より少なく伝える 

 直接条件：実験者Ｂは被験者に対して, タ

イピングが早い等の褒める発言を行う 

8. 実験者Ｂが退室する 

9. 実験者Ａが入室し, 実験の終了を告げる 

 間接条件：実験者Ａは被験者に対して, 実

験者Ｂが褒めていたことを伝える 

10. 実験終了後, 実験に関するアンケートと, 実験

者Ｂに対する印象評価の事後アンケートに記

入してもらう 

 

2.7 仮説 

本実験の仮説として, 以下の仮説をたてる.  

 

仮説 1: ロボットの社会性は間接的にも人に影響

を与える 

仮説 2:ロボットは間接的にも人と同等の社会性を

築くことが出来, 第三者, 及び情報の発信源が人で

あるかロボットであるかによって差は生まれない 

 

2.8 評価方法  

好意の発信源に対する好感度への影響を調べる為, 

実験の事前と事後二回に分けて, 印象評価と好感度

の数値評価を行った. また分析には, その差を出し

たデータを用いた.  

印象評価には, ８段階形容詞対を使用し, パーソ

ナリティ認知に用いられる形容詞対[13]の中から 13

個の形容詞対を使用した. 使用した形容詞対は次の

通りである.  

 

1.明るい－暗い 2.親しみやすい－親しみにくい 

3.暖かい－冷たい 4.好き－嫌い 

5.親切な－不親切な 6.かわいらしい－にくらしい 

7.落ち着きのある－落ち着きのない 

8.社交的な－非社交的な 

9.感じのよい－感じの悪い 

10.人懐っこい－近づきがたい 

11.慎重な－軽率な 12.優しい－厳しい 

13.理性的な－感情的な 

 

また, 好感度の数値調査では無段階評定尺度とし

て, 最低値を 0, 最高値を 100 とし, 被験者が記した

位置を 0 点から測り得点とした.  

 

2.9 実験結果  

本実験の結果を述べる. 各形容詞対に対する各条

件群の平均値を表 1 に示す. 次に, 各条件群による

好感度の上昇平均値を図 5に示す. 表 1より, 条件 A

では計 1 対, 条件 B では計 2 対, 条件 1 では 0, 条件

2 では計 9 対, 条件 3 では計 2 対, 条件 4 では計 3 対

の形容詞対評価の上昇平均値がマイナスとなった. 

また, 図４では, 条件 A(Mean=7.2, S.D=3.6), 条件

B(Mean=7.6, S.D=2.4), 条件 1(Mean=9.04, S.D= 7.11), 

条件４(Mean=8.0, S.D=6.45)の上昇平均値に比べ, 条

件 2（Mean=3.93, S.D=3.05）及び条件 3(Mean =4.4, 

S.D=6.49)の平均値が低くなる傾向が見られた.  

表 1及び図 5から, 条件 1が, 印象評価と好感度数 

値調査の両方において, 上昇平均値がもっとも高く

また, 条件２がもっとも低くなる傾向が見られた. 

 実験の様子は図 4 に示す.   



  

表 1.各条件群における各形容詞対の平均値 

 

 

 

図 5.各条件群における好感度の上昇平均値 

 

3.考察  

実験結果より, 好意の発信源もしくはそれを伝え

る第三者がロボットである条件 2, 条件 3 における

好感度の上昇平均値が, 好意の発信源が人でありそ

れを伝える第三者も人である場合の条件 1 に比べ, 

共に低くなる傾向が見られた. これは, 第三者と好

意の発信源が同様の社会性を持っていなかったため, 

人がロボットの好意を伝える, またロボットが人の

好意を伝える, ということに関しての疑問や不信な

どを, 被験者が抱いたのではないかと考察する. ま

た, 発信源と第三者が共に人である条件 1 と, 発信

源と第三者が共にロボットである条件 4 の間に, 好

感度の上昇平均値に関して, 大きな差は見られなか

った. これは, 第三者及び好意の発信源が共にロボ

ットであり, 同様の社会性を持っていたため, 好意

の伝達が行われたのではないかと考える . さらに, 

直接好意を伝える条件では, 人が直接伝える条件 A

とロボットが直接伝える条件 B の間に大きな差は見

られなかった.  

これらのことから, 好意の発信源及び第三者が共

にロボットである場合のみ, ロボットの社会性は間

接的に人の社会性と同様の影響を与える可能性があ

ると考えられる. また, 発信源とそれを伝える第三

者がそれぞれロボットと人であった場合, 与える影

響に差が見られたことから, ロボットは人と同様の

社会性を築くことが出来ない可能性が考えられる.   

仮説の検証として, まず, 条件 4 の環境において

のみ, 仮説 1 は支持される可能性が考えられる. ま

た仮説 2 は支持されない可能性がある.  

印象評価においては, 他条件と比較して, 条件 2

のみマイナス評価になる形容詞対が多くなる傾向が

見られた. 条件 2 は, 好意の発信源がロボットであ

り, それを伝える第三者が人である条件である. こ

の結果に対する考察として, ロボットが好意の発信

源であるということの信頼性に対する疑問などが, 

ロボットへの印象の悪化につながったのではないか

と考える.  

 

 

5.まとめと今後の展望 

本研究では, ロボットの社会性が, 間接的に人に

与える影響に着目し, 第三者を介した好意の伝達に

関する被験者実験を行った. またその結果, 間接的

にインタラクションを行う場合, 条件によって, ロ

ボットの社会性が人の社会性と同様の影響を与える

場合と, 与える影響に差がある場合が見られた. ま
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-0.5 

(0.87) 

0.42 

(0.90) 

-1.5 

(0.76) 



た, 印象評価では, 好意の発信源がロボットであり, 

それを伝える第三者が人である条件のみ, 好意の発

信源であるロボットの印象が, 他条件より悪くなる

傾向が見られた. この考察について, 3 章で述べたよ

うに, ロボットが好意の発信源であるということの

信頼性に対する疑問などが, 関係しているのではな

いかと考える.  

そこで, 今後, その点を明らかにするため, 伝え

られた好意についてどのような感情を抱いたかなど

詳細に調査することや, また, 第三者の印象評価な

どの項目を追加した追実験を行い, 人とロボットの

インタラクションにおいて, ロボットの社会性が間

接的にどのような影響を及ぼしているのか考察を行

いたい. また, 全ての条件において今後被験者数を

増やし, 統計的に差があるか検証を行っていきたい.  
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