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Abstract: Recent developments in information and communication technologies and robotics

have enabled smooth human–agent interaction (HAI) in our daily life. Researchers of HAI have

adapted various approaches to design and evaluate agents; however, the lack of communication

among the researchers, focusing on different goals of agent design, may prevent the development

of agents for practical use. In this paper, the authors review the history and recent trends in HAI

studies from the following perspective: embodiment of the agent, function to adapt environment

of the agent, and researchers’ viewpoint to interpret behavior of the agent. Based on the review,

the authors propose the future scope of HAI studies.

1 はじめに
自然言語処理，音声対話，感性情報処理，コンピュー

タグラフィックス（CG），ロボティクスなどの要素技術
の発達に伴い，計算機環境における人間とエージェント
の社会的インタラクション（ヒューマンエージェントイ
ンタラクション：HAI）の有用性が高まっている．なお
HAI におけるエージェントの定義は多岐にわたると考
えられるが，本稿では [Russell 03, 馬場口 15] の議論を
踏まえ，環境認識，長期の持続性，変化への対応といっ
た特徴を持ち合わせた，人間や環境の相互作用を志向す
るシステムのことを指す．2030 年頃には，定型的な業
務のみならず不定形業務に対しても，人間との対話を
通して，こうしたエージェントによる情報処理が人間
と代わって業務を推進できるとする技術予測も存在す
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る [NTT技術予測研究会 15]．そしてこれまでこのよう
な要素技術を活用しながら，数多くの人間とエージェン
トの社会的インタラクションに関する研究がなされてき
た [山田 07, Cassell 00, Prendinger 04]．こうした研究
を通した知見の蓄積と要素技術の発展により，HAI は
ますます日常生活の中に浸透すると予想できる．
本稿では，以下の 3 つの論点をもとにこれまでの

HAI 研究におけるエージェントの位置づけを振り返
り，今後の研究の展望を示す．第 1 の論点は，エー
ジェントは身体を持つ必要があるかという点である．
エージェントが身体を持つという前提なしに，ユーザ
との円滑な相互作用が成立するかということである．
身体を持たない，表象された知識モデルに基づくエー
ジェントの設計では環境の変化に堪えられないという
批判は人工知能に関する議論の中で古くから存在する
[Dreyfus 72, Brooks 91]．HAI においては人間とのイ
ンタラクションという領域に絞ってエージェントを設計
すれば事足りるともいえるが，それでも身体を持つとい
う前提が必要かどうかという議論がある．第 2 の論点
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は，エージェントの適応性について，つまりエージェン
トはユーザや環境の認識とフィードバックに関する高度
に知的処理を行う機能を持つ必要があるか，そしてその
ような機能はどの程度高度であれば十分なのかという点
である．そして第 3 の論点は，エージェントの設計の
際に，ユーザ視点を持つべきかどうかという点である．
[Norman 91] の人工物の振る舞いに関する視点の分類
として，ユーザ，ユーザが取り組むタスク，ユーザとタ
スクを媒介する人工物を三人称的にすべて含む視点（シ
ステムビュー），人工物を介してタスクに取り組むユー
ザ本人からの一人称視点（パーソナルビュー）を挙げて
いる．これを踏まえ，本稿では，ユーザ視点で人工物を
捉え，ユーザが無自覚に人間とみなし，人間と同様の社
会的インタラクションを行う人工物としてユーザ視点の
エージェント，設計者視点で人工物を捉え，ユーザと社
会的インタラクションを行うことを想定して設計された
人工物として設計者視点のエージェントと定義する．い
ずれの定義においても，アニメーションを伴う CG キャ
ラクタである身体化エージェントや，ヒューマノイドロ
ボットなど，外観・挙動から「人間らしさ」が誘発され
る要素を持つ人工物がエージェントの典型例として挙げ
られるが，後述するように人間は些細な手がかりから無
自覚に「人間らしさ」を見いだすことや，「人間らしい」
外観を持たなくとも人間の社会的インタラクションが誘
発されるエージェントの設計を試みる研究も多数存在す
る点に注意が必要である．本稿では，これまでの人間と
エージェントの社会的インタラクションに関する研究を
上記の 3 つの論点を軸に振り返り，エージェントの研究
の進め方について今後の展望を述べる．

2 エージェントの「身体」と「心」を
めぐる言説

2.1 人工物のエージェント性に関する研究の
潮流

1950 年代以降の人工知能研究の進展に伴い，自律
的に振る舞い人間と相互作用する人工物の設計につ
いて研究が進められてきた．1970 年代から 1980 年
代にかけては，人間の認知能力を記号化し人工物に
再現させようとするアプローチが主流であったが，人
間と人工物をとりまく状況の理解など，多くの障壁に
直面した [Suchman 87, Winograd 86]．その後，この
ような障壁を克服する流れとして，センサモータカッ
プリングなどにみられる人工物の身体性に着目した
研究 [Pfeifer 99, Brooks 91] や自然界や生物の構造を

ヒントにした自律的に振る舞う人工物設計に関する
研究 [Pfeifer 99] が機械学習の研究とともに進展した
[Suchman 87]．
その一方で，人工物の設計の違いから，人間がいかに
人工物のエージェント性を見いだすかに着目した研究も
歴史を持つ．Turing は模倣ゲームという名で人間の発
言を真似た人工物について，人間と同等の知能を持つか
どうかを判別することで人工物の知性を判断する手法を
示した [Turing 50, Christian 12]．しかし，このような
手法による人工物の知性の評価には大きな課題を残して
いる．実際，来談者の発言のおうむ返しをベースとした
対話によるカウンセリングの手法をプログラムとして実
装した ELIZA は，その単純さにもかかわらず対話を通
してコンピュータが知性を持ちうると多くの人間に確信
させるまでに至った [Weizenbaum 76]．Turkle は，コ
ンピュータに関わる人々へのインタビューに基づき，コ
ンピュータの仕組みの理解が進んでいない子供はコン
ピュータを生物とみなす傾向があるが，理解が進むにつ
れコンピュータを機械とみなす傾向が強まることを示
し，コンピュータの知性に対する姿勢がコンピュータ
の仕組みの理解に依存することを主張した [Turkle 84]．
さらに，Reeves and Nass は，実験室実験を通して，年
齢やコンピュータの仕組みの理解に関係なく，人間はコ
ンピュータとの相互作用の中で無自覚にコンピュータの
人間らしさを見いだし，対人的な応答をする傾向がある
と主張した [Reeves 96]．これらの知見，ならびに対話
相手の実態を判断するという姿勢のもとでコンピュータ
ないし人間とテキストベースで対話を行うという模倣
ゲームという相互作用の形態が特殊であり，日常生活に
おけるコンピュータとの対話の中でも，コンピュータに
対する知識が豊富なユーザであっても対話相手を人間と
思い込む例も多い [Christian 12] ことから，一般に人間
が無自覚にエージェントを人間とみなす傾向があるとい
える．

2.2 人間はいかにエージェントの「身体」と
「心」を見いだすか，もしくは見いだして
いるように見えるのか

人間は人工物の振る舞いに対して，振る舞いの原因
を無自覚に見いだそうとする．その振る舞いの見いだ
し方について，[Dennett 87] は次の 3 つの段階がある
と説明している．物理法則に基づいて振る舞いとして
理解する物理姿勢（physical stance），ある決まったメ
カニズムに基づく機械的な振る舞いとして理解する設
計姿勢（design stance），そしてある意図を持った生物
のような振る舞いとして理解する志向姿勢（intentional
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stance）である．人間が人工物をエージェントとみな
すケースは，エージェントは生物のような振る舞いを
する存在と捉えられているため，志向姿勢に該当する
[Reeves 96]．また，これに関連して，人工物に対する姿
勢（スタンス）を定量的に評価する試み [寺田 12] や，
エージェントとのインタラクションの前にエージェン
トの動作原理についてあらかじめ教示した上で実験を
行い，エージェントの印象について評価を試みた研究
[Sundar 00, Jettmar 02, 林 08] がある．これらの研究
は，人間がエージェントが主体性を持って振る舞ってい
ると知覚されることもありうるという前提で成り立って
いると考えられる．
しかし，エージェントが主体性を持って振る舞ってい

ると知覚することは，ユーザはエージェントが「心」を
持っていると認識していることと等価ではない点に注意
が必要である．人間は他者を理解する際に，自己の経験
をもとにして他者の内面の推測をつねに行っているわけ
ではない．そのような迂遠な認知過程を経なくても容易
に，自動的に理解できる場面も多く，その裏づけになる
知見も多数存在する [信原 14]．また，自己の経験以外
にも偏見やステレオタイプに代表されるような，社会的
知識に基づく他者理解など，自己の経験に依らない他者
理解の認知過程も人間は生得的に持ち合わせている可能
性も指摘されている [福島 11]．エージェントの理解に
ついては，人間はエージェントの内面の推測を行ってい
るとする考えもある [今井 06] 一方で，エージェントと
円滑にインタラクトできている状況である限りはユーザ
はエージェントの内面を推測せず，対人的な応答を無自
覚に行うとする考え方もある [Nass 00]．以上の点から

• ユーザ視点のエージェントを考えた場合，ユーザ
はつねにエージェントの内面の推測を行っている
という前提でユーザを捉えてよいのか

• 設計者視点のエージェントを考えた場合，ユーザ
の内面の推測に強く依存したエージェントとのイ
ンタラクション設計を行ってよいのか

という問題が浮上するが，この問題にどのように対峙す
ればよいかについては後に議論する．

2.3 エージェントが「身体」を持つことの影響

2.1 節にて述べたように，エージェントとしての人工
物研究の中でも，身体を持たないエージェントとユーザ
とのインタラクションを対象にしたものは数多く，この
ような身体を持たないエージェントを対象にした「人間
らしさ」についての議論も長い歴史がある．しかし，身
体を持つエージェントの利点は大きいと考えられる．身

体を持つエージェントを呈示された環境の方がエージェ
ントの呈示されない環境よりユーザへの影響が大きいこ
とが示されている．古くは [Lester 97] が学習支援シス
テムにおけるエージェントの身体のプレゼンスが学習者
の学習経験にポジティブな影響を与える現象をペルソナ
効果（persona effect）と名づけた研究が知られている
が，これを含め特に教育場面におけるエージェントの研
究では身体のプレゼンスの有無による比較を行っておら
ず，エージェントの身体の有用性について十分な検討が
できていない点が批判されている [Heidig 11]．そのよ
うな批判もある一方で，エージェントの身体的なプレゼ
ンスがユーザに与える影響の大きさを，エージェントを
扱った複数の実験結果に対するメタ分析から明らかにし
た研究も存在する [Yee 07]．もちろん外観の設計次第で
はエージェントが身体を持つ利点がなくなることもあり
うる [森 70, 小松 09] が，エージェントが身体を持つこ
とを前提とした HAI の設計が重要と考えられる．
また，エージェントの身体は典型的なヒト型の CG キ
ャラクタやヒューマノイドロボットばかりが研究の対
象となっておらず，また実用を想定した場合においても
典型的なヒトの外観を持つエージェントが最適である
とも限らないため，情報通信技術の柔軟性 [Fogg 03] と
いう利点を生かしたエージェントの設計を行うことが
重要である．まず，柔軟なエージェントの外観設計の基
礎となる，人間が人工物の挙動から知覚される生物ら
しさ CG キャラクタであれば ITACO [小川 06] のよう
に，エージェントの身体を投影する場所の自由度も高ま
る上に，エージェントの身体の呈示がなくてもエージェ
ントの存在感をユーザに示すことも可能である．また，
外観が PC やプリンタなど通常生物らしさを誘発するよ
うな外観を持たない人工物であっても，ユーザの動作に
合わせた応答をしたり [吉池 09]，生物の身体に模した
パーツを付与したり [大澤 08] することによって，ユー
ザにとってエージェントと認識されるような存在になり
うる．

2.4 人間とエージェントにおける適応性と生
得性

人間には身体や認知の機能についてあらかじめ備わっ
ているものもあれば，環境との相互作用の中で身につく
ものもある．しかし，適応性と生得性という観点で心理
学の歴史をたどると，このような人間観が大きく揺らぎ
ながら知見が蓄積されてきたといえる．20 世紀前半に
興った機能主義や古典的行動主義に基づく心理学では，
心は「空白の石版（blank slate）」であるという考えを前
提に環境との適応を中心に人間を捉え，生得性の側面が
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軽視されてきたが，その後そのような人間観による研究
の限界が見え，20 世紀半ばの認知革命を契機に人間の
生得的な認知機構にも目が向けられるようになった歴史
がある [Pinker 02]．このような経緯を経ながら，人間
の身体・認知における機能の適応的な面・生得的な面双
方が着目されるようになってきたのである．本稿ではこ
の考え方をエージェントの機能の見方にも導入し，エー
ジェントの機能を捉える際にも適応性・生得性双方の側
面に着目する．

3 HAI 研究における「心」と「身体」，
適応性と生得性

以上の議論を踏まえて，エージェントの「心」と「身
体」をどのように位置づけているか，そしてエージェン
トの持つ機能の「適応性」と「生得性」という観点でこ
れまでの HAI に関連する研究を概観する．図 1 にその
関係を示す．

3.1 身体を持つことを前提としない生得的機
能を重視したエージェント

身体を持つことを前提としない生得的機能を重視した
エージェントの例としては，あらかじめ決められたルー
ルに基づく動作のみであたかも知的な振る舞いをするか
のように見えるプログラムという意味で，2.1 節でも言
及した ELIZA やテキストベースの対話エージェントも
含まれる．また，Media Equation [Reeves 96, Nass 00]

の研究の中には身体化エージェントの身振りの大きさ
[Isbister 08] や表情生成 [Brave 05, 中嶋 04] に着目し
た研究など，エージェントが身体を持つことを前提した
研究も一部存在するが，主に対人社会心理学の知見にお
いて他者を PC に置き換えた実験室実験により，ユーザ
と PC のテキストベースのインタラクションの中で，テ
キストの誘発する最低限の社会的手がかりにユーザが応
答することが示唆される研究が多くを占める．2000 年
代に入り，前述の Nass ら自身の研究以外にも，エー
ジェントに対する身体的な応答に着目した研究も現れた
（たとえば [Takeuchi 05, 鈴木 08] など）が，これらの
研究の基礎にはテキストベースのインタラクションに基
づくMedia Equation 研究の知見が存在する．

3.2 身体を持つことを前提としない適応的機
能を重視したエージェント

身体を持つことを前提とせず，かつ環境に適応し学習
する必要がある環境におけるエージェントの研究事例

としては，人狼ゲームでプレイヤとして対戦可能なエー
ジェントの開発 [篠田 14] が挙げられる．人狼ゲームは，
プレイヤが置かれた状況をすべて把握することが不可
能な不完全情報ゲームであり，またプレイヤごとに場に
提供可能な情報をコントロールしたり，プレイヤ間のコ
ミュニケーションが勝敗の鍵を握っていたりするなど，
状況を分析的に捉えながら戦略を練るためのエージェン
ト設計が不可欠であり，環境に適応する機能がエージェ
ントに求められているといえる．エージェント間の社会
的インタラクションを擬人化エージェントにより行う試
み [小林 14] もあるが，人狼ゲームがもともと言語のみ
で進行するゲームで，オンラインでテキストベースで盛
んにゲームが行われてきた経緯もあり [篠田 14] 身体を
持つことを前提としない側面も強いと考えられる．

3.3 身体を持つことを前提とした生得的機能
を重視したエージェント

エージェントの身体性を考慮した上で生得的機能を設
計する事例も多数存在する．古くから存在する知識モデ
ルをあらかじめ作り込む例もここに位置づけられるが，
その限界もすでに指摘されており（1 節参照），この問題
をあらかじめロボットの設計段階で対処する方法も模索
が進んでいる．コミュニケーションを指向するロボット
[Brooks 99, Breazeal 02, 石黒 05] のように，環境から
の入力に合わせる柔軟さをある程度備えながらもあらか
じめ決められた機構に基づいて環境に対して応答する例
もある．さらに，コミュニケーションの機能について前
提を置かず，エージェントの外観の設計に重心を置き人
間とエージェントの関係を捉える研究 [石黒 07] もここ
に位置づけられる．このようなエージェント設計のアプ
ローチはヒトをはじめとした生物の模倣によることもあ
るが，生物の模倣を徹底して目指すことがゴールではな
く，エージェントならではの機構を追求することが有益
になりうる [浅田 10] 点にも注意が必要である．

3.4 身体を持つことを前提とした適応的機能
を重視したエージェント

環境に適応する機能に着目しながら，身体を持つこ
とを前提にエージェントを設計した事例も多数存在
する．人間の応答に応じてエージェントの内部状態も
変化するが，エージェントの応答に応じて対話相手の
人間もまた内部状態が変化する点を前提にインタラ
クションを設計する人間とエージェントの相互適応
[岡 06, 小松 03, 山田 05, Xu 12] や，環境との相互作用
により学習する機構を備えたロボットを通して人間の認
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エージェントの相互適応
[小松 03, 山田 04, Xu 12] 他

身体を持つことが
前提である

身体を持つことを
前提としない

環境への適応を
エージェントが行う
（適応的機能重視）

環境への適応は設計段階で対応
ないし対話相手の人間に依存

（生得的機能重視）

人狼知能 [篠田 14] 他

Media Equation
[Reeves 96, Nass 00]

テキストベースの
対話エージェント
[Christian 12] 他

ELIZA [Weizenbaum 76]

コミュニケーションロボット
[石黒 05, 今井 06]

Cog [Brooks 99]

身体化対話エージェント [Cassell 00]

認知発達ロボティクス [浅田 10]
記号創発ロボティクス [谷口 14]

ASEによるエージェントの
内部状態表出 [小松 10]

アンドロイド [石黒 07]

パーツロボットによる人工物の擬人化 
[大澤 08]

Sociable PC [吉池 09]
Sociable Trashbox [三宅 13]

身体を持つエージェントへの展開
[Brave 05, Takeuchi 05, 鈴木 08] 他

Kismet [Breazeal 02]

図 1 HAI に関連する研究の位置づけ

知機構の解明を目指す認知発達ロボティクス [浅田 10]，
環境との相互作用を通して概念や言語を獲得する機構を
備えたロボットを通してロボット工学としての応用を見
据えながら人間の知能のメカニズムの解明にも迫るこ
とを試みる記号創発ロボティクス [谷口 14] などが挙げ
られる．HAI においてエージェントの適応的な機能を
論じる場合，エージェントの置かれた環境，およびエー
ジェントがあらかじめ備える機能を整理した上で，ユー
ザにとって有益なエージェント設計の目標を設定するこ
とが重要となる．

4 HAI 研究の論点と今後の展望
4.1 HAI における倫理的問題

エージェントとの相互作用により，時としてユーザが
不利益を被る場合も考えられる．このような不利益が生
じる要因やエージェントの設計者の責任についても古
くから議論があるが，その多くはエージェントの持つ機
能に対するユーザの期待という観点からである．2.1 節

で言及した ELIZA により，カウンセラーの仕事をプロ
グラムに任せることも可能ではないかという議論が巻
き起こったが，原則として来談者の発言のおうむ返しや
確認が主でしかないプログラムに過剰な期待を抱くこ
とに [Weizenbaum 76] は警告を発している．[岡田 14]

は，将来ロボットが高齢者の話し相手として関わってい
る場面を仮定する中で，ロボットの提供できる機能が高
齢者の期待に応えられていない可能性を危惧しながら，
技術的に可能な範囲での人とロボットの適切な関係に
ついて論じている．その一方で，エージェントと対話す
る人間が満足している状態が続くのであれば，エージェ
ントの機能が実際にはユーザの期待に沿えない状況で
あっても問題ないという意見もある [小野 09]．HAI に
おける倫理的問題は，このようにエージェントの実際の
機能とユーザが期待する機能とのギャップの中で論じら
れることが多く，これを避ける意味でもエージェントの
設計を極力シンプルにすべきであるという主張もある
[森 70, 岡田 05, 小松 09, 竹内 13]．
しかし，HAI における倫理的問題はこれにとどまる
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ものではなく，実応用を見据えるとエージェントの責任
が重大になる．[Fogg 03] はユーザを説得する情報通信
機器の倫理的問題という観点から論じているが，その中
にはたとえばユーザに対して必要以上に個人情報の提供
や課金を求めるような場合に生じる，ユーザを強制的に
ある行動に導いたり，ユーザを意図的に騙したりする事
例と，ユーザを説得して望ましい態度・行動に導く情報
通信機器との違いを説明している．このような倫理的問
題を論じる際に，設計者はユーザを欺いたり倫理的に問
題のある行動を強制したりする意図があったかどうか，
そしてユーザが倫理的に問題のある行動を起こした際，
その行動は設計者が予測可能であったかどうかを明確
にすることで，設計者の責任が明確になると説明してい
る．さらに，倫理的問題点を議論するためにユーザと設
計者を中心とした利害関係を整理し，設計の前提となっ
ている価値観や概念を明確にすることが重要であると主
張している．[Fogg 03] も述べるように利害関係の前提
となる価値観や概念の議論は困難を伴うが，特に実応用
を考えた場合に前述のようなエージェントの実状とユー
ザの期待とのギャップを超えたこのような議論が必要と
なる．

4.2 エージェントの誘発するソーシャルキ
ュー

エージェントの誘発するソーシャルキュー（社会的・
身体的応答を誘発する手がかり）[Reeves 96, Fogg 03]

について，これまで多くの研究の知見が蓄積されてき
た．ユーザはエージェントの言動から無自覚にソーシャ
ルキューを見いだし，対人的な応答を発言ないし行動
で示す [Reeves 96, Takeuchi 05]．このようなソーシャ
ルキューについて，[Fogg 03] は身体的（physical），心
理的（psychological），言語的（language），社会的規範
（social dynamics），社会的役割（social role）に分類し
ている．以上のように，ユーザに影響を与えうるソー
シャルキューについては様々な観点から論じられる可能
性を持つ．
しかし，ソーシャルキューという観点からエージェン

トを捉えた場合，エージェントの表現手法やそのユー
ザへの影響について多様な議論や応用の可能性がある
にもかかわらず，既存のエージェントに対してこれら
の分析をしないまま応用場面にエージェントを登場さ
せ，エージェントの持つ能力が十分機能したとはいいが
たい状況に陥ってしまったり，その議論が [Reeves 96]

の提案する対人社会心理学の実験室実験の応用の枠の
制約を受けていたりする面もある．言い換えれば，多
様な議論や応用の可能性があり関連する研究の蓄積は

あるものの，それらの知見の体系化を試みた場合，前
述の制約からはみ出す知見の扱いについて不透明な点
があるということでもある．[Fogg 03] の分類に該当
しない極めて人工的なソーシャルキューに相当するも
の（[小松 10] など）や，無意識下の認知過程に訴えか
ける形でユーザに影響しうるソーシャルキューの存在
を示唆する研究（[Scholl 00, Bailenson 05, Fukuda 10,

Takahashi 11, 鈴木 14] など）もある．また，実応用を
考えた場合，社会的役割はユーザに大きな影響を与える
と考えられるが，その背景となる知見が十分議論されて
いるとは言いがたい．[Fogg 03] の挙げた例では主従関
係（医師，教師，ペット，案内役）や内集団ないし外集団
のメンバー（チームメイト，競争相手）に分類できるが，
これは Media Equation の研究の裏づけがあるものとい
える．主従関係（ペットを除く）はエージェントに対す
る権威づけ [Nass 96b]，内集団・外集団はエージェント
に対する内集団・外集団のラベルづけ [Nass 96a] がユー
ザに影響を及ぼすことを示唆する研究がそれぞれ社会的
役割の影響を裏づけるものとして位置づけられ，これは
[Reeves 96] の提案する対人社会心理学の知見を応用す
るという研究手法の派生と考えられる．[Reeves 96] は
その一方で，エージェント研究の実応用を考えた場合，
どのようなエージェントが有用であるかについて映画や
ドラマのようにエージェントの「キャスティング」を考
えるという発想でエージェント設計を行うとよいとも提
案している．この考え方を基にエビデンスを生かす方法
論としては，たとえばインタフェース設計において各種
調査をもとに想定されるユーザ像（ペルソナ）を具体的
に設定し，そのユーザの挙動から必要な機能について決
定してゆくペルソナ法 [Cooper 07, 内田 14] をエージェ
ント設計にも応用し，エージェントもペルソナとして設
定し機能を決定する方法が考えられる．

4.3 ユーザとエージェントの関係の変遷

ユーザはメディアとして新奇な存在といえるエージェ
ントと接する際，比較的想起しやすい人間との接し方を
無自覚のうちに想起し，エージェントを含めた社会的
に振る舞うとみなした人工物の接し方に当てはめるこ
とを繰り返し，無自覚に学習してしまった結果として
エージェントに対して対人的応答をするという Media

Equation という現象が起こるというのが [Nass 00] の
主張である．この知見は対人社会心理学の実験室実験の
応用という枠組から生まれたものであり，短期的な視点
でユーザとエージェントの関係を捉え，この知見を基
にエージェントを設計する方法は有効といえる．しか
し，エージェントと接するまでにユーザが接してきた
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メディアの性質が世代が進むにつれ今後大きく変わる
[Prensky 01, Bennett 08] ことも考えられ，同様の知見
が今後も通用するかは不明である．また，2.2 節で触れ
たようにユーザはエージェントを志向姿勢で捉えている
というのがMedia Equation の前提であるが，長期的に
同じエージェントと相互作用を続けたユーザは，志向姿
勢であたかも人間相手のように接したかと思えば，不具
合が起きた際などは設計姿勢で機械としてエージェン
トに接しながらユーザとエージェントの関係を深める
傾向がみられる可能性も，[久保 15] が紹介した AIBO

（ソニー）とユーザとの接し方の変遷から考えられる．
人間とエージェントの関係を捉える研究手法について
はすでに多くのアプローチが試みられている [須藤 11]

が，人間とエージェントの関係を長期的なスパンで捉
え観察法ベースで検討する研究（[小嶋 08, Tanaka 07]

など）や人間とエージェントの関係を回顧的に捉える
研究（[松本 03] など，一般的な情報通信機器の例では
[安藤 07] など）を踏まえ，人間のエージェントに対す
る接し方の変化を前述の枠組みで多面的に捉える必要が
ある．

4.4 ユーザ視点・設計者視点双方を生かす研
究の必要性

以上のような点を考慮しながら実応用を見据えながら
HAI 研究を進める必要があるが，身体を持つことの前
提の有無については比較的敷居が低く，身体を持たない
エージェントが身体を持つ場合の検討に関する研究は多
く展開されたことは 3 節の議論および図 1 から示唆さ
れる．しかし，図 1 の縦軸方向，つまりエージェント
の適応的機能・生得的機能の想定については研究者間の
見解で大きなギャップがある可能性がある．極度に生得
的機能を重視した研究を続ける研究者は 2.2 節を想起
するとユーザ視点でエージェントを捉えている傾向が強
く，適応的な要素を多く備えるエージェントは「なしく
ずしの機能追加主義」[Norman 13] の中で機構の複雑化
を招き実用に支障をきたす危険性があると考え，よりシ
ンプルなエージェントの設計が可能ではないかと捉えて
しまう可能性がある．その一方，様々な場面を想定して
適応的機能を備えるエージェントの設計を主に推進して
きた研究者は，設計者視点でエージェントを捉える傾向
が強く，生得的機能を重視したユーザ視点の研究は一般
性に欠け，知見の応用が難しいと捉えてしまう可能性も
ある．このような研究者間の齟齬は [岡田 05] からも読
み取れることである．
このような齟齬を乗り越えるには，たとえば [小松 03]

や [中野 07] のように同じ研究者ないし研究グループの

中で，まず人間同士の相互作用に焦点を当てて，人間を
エージェントに置き換えた場合に必要な機能を洗練させ
る手法により適応的機能と生得的機能のバランスをとる
方法がある．これは有効な方法と考えられるが，心理学
などの人間を体系的に観察する手法とエージェントを
工学的に実装する手法の双方を同じ研究者・研究グルー
プが身につけている必要があり，多くの研究者にとって
ハードルが高い．しかし見解の違う研究者同士の共同研
究も，見解の違いによる断絶を乗り越える難しさがある
ことは前述の通りである．たとえば多様な分野の研究者
との対話の中で，エージェント設計の中に [Kelley 05]

などを参考に着想・調査・実装の各段階を調整しながら
一体的に進められる役割を各研究者が見いだし，適応
性・生得性のバランスをとりながら過不足のない機能を
備えたエージェントの設計を行う方法はひとつの理想と
考えられる．ここまで考えずとも，たとえば実験室実験
が中心の生得的機能を重視した研究を行う研究者であれ
ば実験室外でのフィールド実験を行うアプローチなどを
検討したり，エージェントの作り込みが中心の適応的機
能を重視した研究を行う研究者であれば，想定する人間
とエージェントの相互作用場面の中にめったに起こり得
ず想定するのが無駄な場面がないか，ユーザ中心の研究
を参考にエージェントの機能を単純化できないかといっ
た検討をしたり，4.1～4.2 節で指摘した論点を含め異な
るスタンスの研究者が共通に抱える問題意識の中で共同
研究ができないか模索したりするなど，異なるスタンス
の研究者の歩み寄りが図れないかを考えることが重要と
考える．

5 まとめ
本稿では，エージェントの身体，ならびに機能の適応
性と生得性という観点から HAI 研究を捉え直し，各研
究者の研究スタンスの違いから起こる研究観の齟齬をい
かに克服し，これまでの研究の蓄積を生かしながら，想
定される多様な環境に堪えるユーザにとって有用なエー
ジェントの設計が行える研究の可能性について論じた．
本稿で示した研究を振り返る視点と今後重要視する論
点はあくまで相対的なひとつの見解に過ぎず，今後異な
る切り口で研究を再整理し，新たな論点を探る必要もあ
る．このように過去の研究の蓄積を生かし，異なるスタ
ンスの研究者の相互作用を生かしながら，広く深くエー
ジェント研究を展開することが今後の課題である．
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