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Abstract: In this study, we analyzed the influence of an individual’s anxiety level toward robots on the 
manifestation tendency of the uncanny valley. We conducted a series of questionnaire surveys via 
crowdsourcing to evaluate mechano-humanness (MH) score, likability, and uncanniness of 80 robot face 
images. Thereafter, we divided the participants into two groups according to their scores of the anxiety 
toward robot scale (RAS). The results of the t-test of the approximate curves using the MH scores, likability 
scores, and uncanniness scores showed that the manifestation tendency of the uncanny valley is affected by 
users’ scores in the RAS. The individuals who are less anxious toward robots exhibited higher 
likability/lower uncanniness toward the 80 robot faces, whereas those with high anxiety exhibited lower 
likability/higher uncanniness toward the same faces, and the uncanny valley of the latter is deeper than that 
of the former. Thus, this work provides indication that the uncanny valley manifests differently according 
to people’s anxiety level toward robots, and suggests the importance of considering people’s anxiety level 
toward robots when designing robot faces. 

 

１．はじめに 
近年，人との社会的なインタラクションが可能な

対話ロボットが普及し，一般の生活者が小売店，ホ

テル，病院，銀行などで対話ロボットと関わる機会

が増え，対話ロボットが受付や道案内といった人間

の役割を補う機会が増えている [1, 2]．主にロボッ

トは，機能と(実務・実用性かコミュニケーション重

視か)と外見(人間的か機械的か)から複数のタイプに

分類することができる [3]．この中でも店頭で使用

されるロボットは，人間的な外見を持ち，コミュニ

ケーションを重視した用途で用いられている． 
日米独を対象とした調査によると，日本は米国や

ドイツと比較すると，「ロボット=人型」「ロボット=
コミュニケーション可能」と認識される割合が高い

ことが示されている [3]．産業用ロボットではロボ

ットが顔を持つことは必要ではないが，社会的対話

ロボットでは，ロボットの外見がユーザである人間

に与える影響を考慮する事が重要である．社会的な

役割を持ち，人間と関わりをもつ場面で使用される

商業的ロボットの例として，SoftBank 社のパーソナ

ルロボット Pepper や Vstone 社の Sota が挙げられる．

これらのような人間的な外見を持つロボットが受付

や道案内等の社会的な役割を果たす場面では，機械

的な外見のロボットが支援する場合よりも「楽しさ」

「利用意図」が有意に向上することが示されている 
[4]． 
しかしながら，社会的な機能を持つロボットの外

見，特に顔のデザインに関しては，基準がなく，お

もちゃのロボット的な顔から人間に限りなく近いア

ンドロイドまで，さまざまな外見のロボットが開発

されている．ロボットの外見と見かけの親近感の関

係は，不気味の谷現象 [5] として知られている．一

方，ロボットに対する親近感は，個人が持つロボッ

トに対する不安特性 [6] にも影響されると考える．

従って，本研究では，実際のロボット顔画像を用い

て親近感を評価する実験において，実験参加者のロ

ボット不安特性によって，不気味の谷の出現傾向が

影響されることを検証することを目的とする．  

２．関連研究と本研究の概要 
森はロボットの外見が人間的になるほど親近感は

向上するが，人間に近づくある段階で一旦親近感が

下がる「不気味の谷現象」があることを提唱した [5]．
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HAI 研究者によって，この不気味の谷現象が実際に

発現することが検証されてきた．例えば，不気味の

谷現象は，人間的なロボットに対して，落ち着かな

い，不安な印象(unsettling feeling)として感じられたり

[7,8,9]，視線を合わせない，顔や体を背けるという行

動 (aversion, avoidance)として具現化したりする

[10,11,12]ことが示されている．その中でも，Mathur
らはアメリカ人を対象に，80 枚のロボットの顔画像

を用いて，各ロボットの顔画像を機械的－人間的 (-
100 を機械的，+100 を人間的 )の尺度に数値化

(Mechno – Humaness (MH)スコア)し，各ロボットの顔

画像に対する親近感を評価するアンケート調査を実

施した．その結果，MH スコアと「不気味の谷現象」

の関連を示し，「不気味の谷現象」を数値化した (図
1)[7]． 

 
図 1．アメリカ人の不気味の谷現象([7]より転載) 
 
一方，ロボットとのインタラクションに対して不

安を感じる人が存在していることから，野村らは，

人間のロボットに対する不安を測定する為の対ロボ

ット不安尺度(Robot Anxiety Scale: RAS)を提唱して

いる [6]．RAS は，ロボットと接する事をイメージ

した時に感じる人間の感情などを測る尺度で，3 種

類の下位尺度から構成されている．下位尺度には，

まずロボットが会話中に的外れな事を話すのではな

いかといった，ロボットの会話能力に対する不安を

測る「ロボット会話能力不安 (計 3 項目)」，ロボット

がどのような動きをするかといった，ロボットの動

作に対する不安を測る「ロボット行動特性不安 (計
4 項目)」，ロボットと対話をすることに対する不安を

測る「ロボット対話不安 (計 4 項目)」の 3 種類であ

る．  
我々の先行研究では，受付ロボットの振舞いの積

極性と外見の違いが，ユーザのロボットに対する印

象評価に与える影響を， RAS の「対話不安尺度」得

点別に分析した．実験では，受付ロボットの外見(図
2 a)人間的外見のロボット・b)機械的外見のロボッ

ト)と，振る舞い(積極的な受付行動あり・積極的な受

付行動なし)を変化させ，実験参加者にロボットと対

話を行ってもらった．図 3 に実験風景を示す．その

結果，ロボットとの対話に不安を感じる RAS 高群は，

ロボットの外見により親近感が変化するものの，ロ

ボットとの対話に不安を感じない RAS 低群では，ロ

ボットの外見により親近感は変化せず，振舞いの積

極性により親近感が変化する事が示された[13]．  

a)  b)  

図 2．先行研究[13]で使用した a)人間的な外見の

ロボット CommU, b) 機械的な外見のロボット Sota 

 

図 3．先行研究の実験風景 [13] 
 
これらのことから，本研究では「不気味の谷現象」

は日本人においても存在するという前提をもとに，

「不気味の谷現象」の出現傾向は，実験参加者の対

ロボット不安の程度により影響を受けると考える．

アメリカ人の不気味の谷を検証した Martur らの[7]
では，実験参加者を RAS 得点により分類していない．

従って，本研究では，日本人の実験参加者を募り，

ロボットに対し不安を感じる RAS 高群，不安に感じ

ない RAS 低群に分類し，[7] で実施された実験刺激

を用い，同様の実験手順に従って実験を行う． 
予測される不気味の谷の出現傾向は，RAS 低群が

RAS 高群より外見に対する親近感が高い「上下平行

型」（図 4a），RAS 高群が RAS 低群より MH スコア

の低い段階で親近感が低下し始め，MH スコアの高

い段階で上昇し始める「左右移動型」（図 4b），RAS
低群は RAS 高群と比べ親近感があまり変化しない

「山谷の深さ変化型」（図 4c）とした． 



a) b)  

c)  

図 4．a)上下並行移動型，b)左右移動型，c)山谷の深

さ変化型 
 

３．実験１：ロボットの顔画像の機械

的－人間的尺度の評価 

3.1 実験１の手順 
実験１では，80 枚のロボットの顔画像の MH スコ

アを算出するため，Yahoo!クラウドソーシングを利

用し，100 人の日本人に，[7] で用いられた 80 枚の

ロボットの顔画像（図 5）に対する MH スコアアン

ケート（「機械的」 -100 ～ 「人間的」  +100 の値）

に正負の記号をつけた整数値で回答してもらった．

教示は「ロボットの外見に関して機械的か人間的か

を-100 機械的～+100 人間的で数字で回答してくだ

さい．」とした．MH スコア評価のアンケート画面例

を図 6a に示す．また，[7]において MH スコアが最

も 0 に近かった図 6b のロボットの顔画像を表示し，

その画像の MH スコアを 0 として，他の画像の MH
スコアをするように教示した．提示の順序効果を防

ぐため，実験参加者ごとに顔画像をランダムに提示

した． 
集まった回答から，1~4 種類の数字のみで回答し

ている，負の値を使用していない，などの不適切な

データ約 20％を除外し，79 人分のデータを分析対象

とした．分析対象の参加者の属性は，平均年齢 39.2
歳，標準偏差 9.8，男性 62 名，女性 17 名であった． 

3.2 実験１の結果 
各ロボット画像の MH スコアの平均を，各ロボッ

トの MH スコアとした．MH スコアの昇順に並べた

ロボット顔画像を，付図 1a に示す．得られた MH ス

コアは最小値-90.63，最大値 90.33，中央値は-37.37，
標準偏差 53.10 であり，MH スコアが 0 に最も近い

値は  -0.62 であった．同じロボットの顔画像を用い

てアメリカ人が評価した[7]では，MH スコアが最小

値-97.21，最大値 93.21，中央値-49.18，標準偏差-49.18

であり（付図 1b），両実験とも同様の傾向を示した．

また，本実験における MH スコアの度数分布図（図

7）と[7]における MH スコアの度数分布図（図 8）に

おいても，両実験とも MH スコア-80~-40 間に分布

が多く，-30~30 間の分布が少ないといった傾向を示

した． 

 
図 5．実験で使用したロボット顔画像 80 種 

a)  b)  
図 6．a) MH 評価アンケート画面と b) MH スコア 0

の参考として用いたロボット顔画像 

 

図 7. 本実験における MH スコアの度数分布 



 

 
図 8. Mathur らの実験[7]におけるアメリカ人の

MH スコアの度数分布 
 

４．実験 2：ロボットの顔画像の親近

感，不気味さの評価 

4.1 実験２の方法 
実験 2 の目的は，実験 1 と同じ 80 枚のロボットの

顔画像に対する印象評価を行うことである．ロボッ

ト顔画像に対する「親近感」，「楽しさ」，「不気味さ」 

（それぞれ，「全く感じない」 -100 ～ 「とても感じ

る」 +100）に正負の記号をつけた整数値の値で回答

してもらうと同時に，実験参加者の RAS を測定する

アンケート調査を行い，RAS とロボットの顔画像に

対する印象を比較分析することである．実験 2 は，

Yahoo!クラウドソーシング上で 300 人を対象に実施

した． 
 実験手順は以下のとおりである．印象評価アンケ

ートに先立ち，まず，年齢，性別に加え， RAS 11 問 
[6]に回答してもらう．RAS アンケートの各項目にお

ける回答は 6 件法 (1: 全く不安に思わない- 6: 非常

に不安に思う)である．次に，ロボットの顔画像に対

する印象評価アンケート 240 問 (80 画像×3 問) に回

答してもらう．提示による順序効果を防ぐため，ロ

ボット顔画像の提示順を実験参加者ごとにランダム

にした．印象評価アンケートの質問は以下の 3 問で

ある．それぞれ回答は，美術館の受付で方向を尋ね

るなど，ロボットと日常的な場面で関わる場面を想

像するよう教示し，-100~100 の整数で回答を行って

もらった．図 9 に，ロボット顔画像の親近感，楽し

さ，不気味さのアンケート画面を示す． 
(1) どれくらい親近感を感じますか? 
(2) どれくらい楽しいと感じますか? 
(3) どれくらい不気味だと感じますか? 

回答から，１～４種類の数字のみで回答している，

負の値を使用していない，などの不適切なデータ約

55％を除外し，139 人分のデータで以下の分析を行

った．実験１と比較して，不適切なデータが大幅に

増加した理由は，ロボット顔画像 80 枚に対してそれ

ぞれ 3 問ずつ回答させたため，飽きたと考えられる

実験参加者が，途中から同じ数字を入力し続けるな

どの入力を行ったためである．このような，クラウ

ドソーシングを用いたアンケート調査に関する問題

点に関しては考察の章で後述する．分析対象の参加

者の属性は，平均年齢 41.6 歳，標準偏差 10.3，男

性 93 名，女性 46 名であった．実験参加者の RAS 得

点の平均値 (41.57) により，139 人を 2 群に分類し

た．RAS 得点が平均値より高い実験参加者を RAS 高

群 (n=74) ，低い実験参加者を RAS 低群 (n=65) と
した． 

 
図 9. ロボット顔画像の親近感，楽しさ，不気味さ

のアンケート画面 
 

4.2 実験２の結果 
4.2.1 分析方法 
実験 1 で得られた MH スコアを横軸に，実験 2 で

得られた「親近感」，「楽しさ」，「不気味さ」のスコ

アを縦軸とした散布図を作成し，近似曲線を得た．

その後，RAS 高群と低群の間で印象評価スコアを比

較するために，高群(set1(𝑥𝑥𝑖𝑖 ,𝑦𝑦𝑖𝑖))，低群(set2(𝑧𝑧𝑖𝑖 ,𝑤𝑤𝑖𝑖))そ
れぞれの近似曲線の幅を標準偏差(高群𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 ，低群

𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 )（式 1,2）で定義し，各データ点における近似曲

線の差の合計（D）（式 3）を算出し，Welch の t 検定

を行う． 

𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 = 1
𝑛𝑛
∑ (𝑓𝑓(𝑥𝑥𝑖𝑖) − 𝑦𝑦𝑖𝑖)2𝑛𝑛
𝑖𝑖   ･･･(式 1) 

𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 = 1
𝑛𝑛
∑ (𝑓𝑓(𝑧𝑧𝑖𝑖) − 𝑤𝑤𝑖𝑖)2𝑛𝑛
𝑖𝑖   ･･･(式 2) 



D = 1
𝑛𝑛
∑ (𝑓𝑓(𝑥𝑥𝑖𝑖) − 𝑔𝑔(𝑧𝑧𝑖𝑖))min (𝑛𝑛1,𝑛𝑛2)
𝑖𝑖  ･･･(式 3) 

 
4.2.2 「親近感」の分析結果 
図 10 に，MH スコアと実験参加者による親近感の

スコアの平均値の散布図および MH スコアの近似曲

線を示す．その結果，親しみやすさにおいて，[7] の
likability における結果と同じく，不気味の谷の存在

を示す曲線が得られた．実験参加者全体の近似曲線

における極大値の MH スコアは-45，極小値の MH ス

コアは 28 であった 
RAS 高群・低群それぞれの近似曲線全体間で，近

似曲線の幅を標準偏差で定義し，各データ点におけ

る近似曲線の差の合計を算出し，Welch の t 検定を行

った．その結果，「親近感」では RAS 低群が RAS 高

群より高い傾向にあり (𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =20.112，𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =19.142，
D=4.956，T=1.597，φ=157.616，p=0.056)，「親近感」

が上がり始め極大値に至った後下がり始める MH ス

コア-60~-30 の近似曲線間では，RAS 低群が RAS 高

群より「親近感」が有意に高い (𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =15.515，
𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =15.067，D=11.694，T=3.199，φ=67.942，p=0.001)
ことが示された．しかしながら，不気味の谷に落ち

始めてから，極小値に至り「親近感」が上がり始め

る MH スコア 30~60 の近似曲線間では，RAS 両群の

「親近感」に有意差は見られなかった(𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =11.577，
𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =15.258，D=3.029，T=0.525, φ=12.414, p=0.304)．
親近感評価の極大値付近のロボット顔画像と，極小

値付近の顔画像を図 11 に示す． 

 
図 10. RAS 得点別の親近感の散布図と近似曲線 
 

 
図 11. 親近感の極大値・極小値付近の画像 

（左：-45.04,右：21.13） 
 

4.2.3 「楽しさ」の分析結果 
「楽しさ」のスコア平均に関する，RAS 得点別の

散布図と近似曲線を図 12 に示す．実験参加者全体の

近似曲線における極大値の MH スコアは-49，極小値

の MH スコアは 33 であった．全てのデータにおけ

る高群と低群の近似曲線間では RAS 低群が RAS 高

群より「楽しさ」が有意に高く (𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =18.626，
𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =17.102，D=5.380，T=1.903，φ=156.861，p=0.029)，
「楽しさ」が上がり始め極大値に至った後下がり始

める MH スコア-60~-30 の近似曲線間では，RAS 低

群が RAS 高群より「楽しさ」が有意に高い

(𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =13.654，𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =12.877，D=8.880，T=2.799，
φ=67.768，p=0.003)ことが示された．しかしながら，

不気味の谷に落ち始めてから，極小値に至り「楽し

さ」が上がり始める MH スコア 30~60 の近似曲線間

では，RAS 両群の「楽しさ」に有意差は見られなか

った(𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =15.111，𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =14.376，D=5.170，T=0.822, 
φ=19.950, p=0.210)．「楽しさ」評価の極大値付近のロ

ボット顔画像と，極小値付近の顔画像を図 13 に示

す． 

 
図 12. RAS 得点別の「楽しさ」の散布図と近似

曲線 

 
図 13. 「楽しさ」の極大値・極小値付近の画像 

（左：-49.32,右：36.65） 
 
4.2.4 「不気味さ」の分析結果 
「不気味さ」スコア平均に関する，RAS 得点別の

散布図と近似曲線を図 14 に示す．図 14 では縦軸が

上に行くほど不気味でないという評価を示している．

実験参加者全体の近似曲線における極大値の MH ス

コアは-59，極小値の MH スコアは 29 であった．全

てのデータにおける高群と低群の近似曲線間では

RAS 低群が RAS 高群より「不気味さ」が高い傾向に

あり(𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =22.577，𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =22.666，D=8.442，T=2.360，



φ=157.998，p=0.010)，「不気味さ」が上がり始め極大

値に至った後下がり始める MH スコア-60~-30 の近

似曲線間では，RAS 低群が RAS 高群より「不気味

さ」が有意に高い(𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =18.159，𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =16.907，D=8.137，
T=1.940，φ=67.656，p=0.028)ことが示された．また，

不気味の谷に落ち始めてから，極小値に至り「不気

味さ」が上がり始める MH スコア 30~60 の近似曲線

間では，RAS「不気味さ」に有意差は見られなかっ

た (𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠12 =16.062，𝜎𝜎𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠22 =17.313，D=8.137，T=2.824, 
φ=19.889, p=0.005)．不気味でない評価の極大値付近

のロボット顔画像と，極小値付近の顔画像を図 15 に

示す．  

 
図 14. RAS 得点別の「不気味さ」の散布図と近

似曲線 

 
図 15. 極大値・極小値付近の画像（左：-59.62,

右：36.65） 

５．考察 

 実験で得られた MH スコアと「親近感」，「楽しさ」

「不気味さ」評価の散布図より，RAS 両群の近似曲

線の t 検定を行った．その結果，親近感と楽しさ評

価では，MH スコアが上がるにつれ親近感および楽

しさが上がり始め，極大値に至った後下がり始める

MH スコア-60～-30 間における， RAS 低群のスコア

が高群より有意に高い (p<0.01) ことが示された．し

かしながら，不気味の谷に落ち始めてから，谷底に

至り親近感および楽しさが上がり始める MH スコア

+30～+60 の近似曲線間では，RAS 両群のスコアに有

意差は見られなかった． 
同様の分析を，「不気味さ」評価で行ったところ，

極大値前後の MH スコア-60～-30 間でも (p<0.05)，
極小値前後の MH スコア+30～+60 間でも (p<0.01)，
RAS高群の不気味さ評価が低群と比較して有意に高

いことが示された．「親近感」や「楽しさ」評価と比

較すると，RAS 高群･低群間でロボットの顔画像の

「不気味さ」に最も顕著な有意差が出ていることか

ら，RAS 得点はロボットに対する不安を測る指標で

あるため，「親近感」や「楽しさ」より「不気味さ」

の評価とより深い関連があることを示唆していると

考える．また，RAS 高群･低群の「親近感」，同様の

傾向を示す「楽しさ」，RAS 高群と低群の評価差がよ

り顕著に現れる「不気味さ」の近似曲線より，本実

験で使用したロボットの顔画像の実験結果に関して

は，「上下移動型」に近い傾向であることを示してい

ると考えられる ．これらのことから，対ロボット不

安特性は不気味の谷の出現傾向に影響を与えること

が示された． 
しかしながら，使用したロボット顔画像 80 枚中，

MH スコアが正の値を示す画像数が，負の値を示す

画像数より少ないこと，特に不気味の谷付近である

+20～+50 の画像が少ないことから(図 7,8,10,12,14 参

照)，MH スコアの分布のばらつきを防ぐために画像

数を増やして評価実験を行う必要があると考える． 
最後に，本実験とアメリカ人参加者による[7] の

近似曲線を元に，日米の比較を行う．本実験におけ

る日本人の親近感の極大値 +7 の MH スコアは-45，
極小値 -20 の MH スコアは 28 であった．アメリカ

人による評価実験では，親近感の極大値 +7 の MH
スコアは-66，極小値 -43 の MH スコアは 36 であっ

たことから，両実験で用いたロボット顔画像では，

アメリカ人参加者の方が日本人参加者と比較すると，

親近感が減少する MH スコア区間が長く，不気味の

谷が深い傾向がある可能性を示唆している．このこ

とは，日本においてロボット＝人型と認識されてい

ることと関連があるのではないかと考える． 
これらの結果より，個人の対ロボット不安によっ

て，ロボットの顔に対する不気味感および親近感が

影響されるため，不気味感を軽減し親近感を感じや

すい顔をデザインすることの重要性が明らかとなっ

た．また，本研究では日本と米国の比較のみしか行

っていないが，文化によっても同じロボットの顔に

対する不気味感および親近感が変化する可能性があ

る．従って，本研究の結果は，ロボットの顔のデザ

インも文化に適応して変化させる必要性を示してい

るといえる． 
今後の展望として，本実験におけるアンケート結

果には不適切なデータが多数含まれており，信頼性

に劣るデータである可能性が考えられるため，一人

の回答数を減少させる等の方策をとる，または実験

室内実験でアンケートを行うことで，より精度の高

いアンケート調査を行い，データの正確性を向上さ

せる必要があると考える．また，使用したロボット

の顔画像で，MH スコアが正の値を示す画像数が，



負の値を示す画像数より少ないこと，特に不気味の

谷付近の画像が少ないことから，MH スコアの分布

のばらつきを防ぐためにロボットの顔画像数を増加

させて評価実験を行う必要があると考える． 
 

３．おわりに 
本研究では「不気味の谷現象」の出現傾向は，実

験参加者の対ロボット不安の程度により影響を受け

ると考え，クラウドソーシングにより日本人の実験

参加者を募り，80 枚の様々なロボットの顔画像を用

いて親近感や不気味さの評価実験を行った．また，

対ロボット不安尺度（RAS) を用いて，実験参加者を

ロボットに対して不安を感じる RAS 高群，不安に感

じない RAS 低群に分類し，親近感や不気味さ評価の

変化を比較した．その結果，不気味の谷の出現傾向

は両群で異なり，対ロボット不安により影響を受け

る事が示された．RAS 高群･低群の「親近感」の近似

曲線において，低群の近似曲線が高群の近似曲線よ

り上に位置することから，本実験の範囲内では「上

下移動型」に近い傾向を示していることが示唆され

た．また，「不気味さ」における RAS 高群・低群の

近似曲線間において，顕著な違いが表れていたこと

から，RAS 得点はロボットに対する不安を測る指標

であるため，「不気味さ」の評価と深い関連があるこ

とが示唆された．本研究により，個人の対ロボット

不安によって，ロボットの顔に対する不気味感およ

び親近感に影響を与える可能性があるため，ユーザ

ーの対ロボット不安傾向に対応したロボットの顔を

デザインすることの重要性が明らかとなった． 
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付図１： 日本人とアメリカ人の MH スコア昇順  
赤枠内は，順に，最小値，中央値，スコア０，最大値 
青枠内は，親近感の極大値画像，緑枠内は親近感の極小値画像 
黄色枠内は，不気味さの極小値画像，紫枠内は不気味さの極大値画像 

1-a) 日本人の MH スコア昇順 

 
1-b) アメリカ人の MH スコア昇順 [7] 
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