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Abstract: 人間から共感を引き出す擬人化エージェントを実現する方法として，エージェントと人
間間のタスクに注目し，タスク難易度とタスク内容が人間の共感を促進する可能性について，仮説を
立てて実験的に調査した．実験は 3要因混合計画で，タスク難易度とタスク内容とタスク前後の共感
値の 2× 2× 2の 8条件である．結果，タスク内容要因の主効果は認められず，タスク難易度が高
いとき，タスク難易度が低いときよりも共感を促進した．

1 はじめに
人間は社会でタスクをする上で，多種多様な道具を
用いて生活している．メディア・イクエーションとは，
人間が人工物を人間のように扱うことである [1]．これ
により，人間は人工物に対しても類似の感情を抱くこ
とが示された．実際に，人間が人間に対して共感する
のと同様に，人工物に対して共感をしている例がある．
我々が共感している人工物の代表例として，掃除ロボッ
トやペット型ロボット，対戦ゲームのキャラクター，オ
ンラインショッピングやヘルプデスクでサービスを行
う擬人化エージェントなどがある．これらはすでに人
間社会で用いられており，人間と共存している．また，
擬人化エージェントの外見は用途や使用環境によって
様々である．このように，人間と擬人化エージェント
はすでに競争タスクや協調タスクにおいてインタラク
ションを行っている．一方で，人間の中にはエージェ
ントを受け入れることができない人も一定数存在して
いる [2][3][4]．
これからの人間社会にエージェントが浸透していく
ためには道具として便利であることとは別に，人間に
受け入れられやすい要因をエージェントが持っている
必要がある．そこで，人間がエージェントとの関係を
良好にしていく方法の 1つとして，人間からエージェ
ントに対して共感を抱いてもらうことを考えた．共感
することによって，人間はエージェントに対して積極
的な行動をとり，エージェントを受け入れやすくなる．
共感を引き起こす要因として，言語情報や非言語情報，

∗連絡先：総合研究大学院大学
神奈川県三浦郡葉山町
E-mail：takahiro-gs@nii.ac.jp

状況や関係など様々な研究が行われてきたが，我々は
タスクに注目し，タスク難易度とタスク内容が共感に
どのような影響を与えるのかを実験的に検証する．
本研究では，人間とエージェントのタスクに注目し，
タスク難易度とタスク内容によって人間がエージェン
トにより共感するかを調査するための実験を行う．

2 関連研究
心理学分野ではこれまで共感を注目し研究されてき
た．Omdahl[5] は共感を大きく 3 種類に分類し，(1)

他者の感情状態に対する感情的反応である感情的共感
(affective empathy)と (2)他者の感情状態の認知的理
解である認知的共感 (cognitive empathy)と (3)上記の
2つを含んだ共感と定義した．Prestonと De Waal[6]

は共感的な反応の中心には，観察者が対象の主観的な感
情状態にアクセスできるようにするメカニズムが存在
することを提案した．彼らによって Perception-Action

Model (PAM)が定義されて，共感の相違点が統一され
た． 彼らは共感を (a)他人の感情状態を共有する，ま
たはその影響を受ける，(b) 感情状態の理由を評価す
る，(c)他者の視点を特定して取り入れる能力の計 3種
類として定義した．Olderbakら [7]は，共感の感情特
異性に関する理論的・実証的な支持を述べ，6つの基本
感情に対する感情的・認知的共感を評価する感情特有
の共感アンケートを作成した．
心理学分野では共感の尺度として様々なアンケート
が使用されるが，我々は検討の結果，1つのアンケート
について実験で使用することに決めた．Interpersonal
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Reactivity Index (IRI) は心理学の分野でよく利用さ
れており，共感の特性を調査するために使用されてい
る [8]. 本研究では感情移入と認知的共感をそれぞれ調
査するために日本語版 Interpersonal Reactivity Index

(IRI-J)を実験に適するように変更して使用した [9].

Human-Agent Interaction(HAI)やHuman-robot In-

teraction(HRI)，Human-computer Interaction(HCI)の
分野では人間とエージェントやロボット間の共感を研
究している. HCIの分野において，共感に注目した研
究をしている．WrightとMcCarthy[10]はHCIにおけ
る共感を使用した研究を引用しながら共感の利用につ
いて議論している．Pratteら [11]は共感ツールに関す
る 26の出版物を分析して，共感ツール設計者のための
フレームワークを開発した．
HRI の分野として以下のような研究がされてきた．

Leite ら [12] は長期間，子供と対話するソーシャルロ
ボットの共感モデルを提示し，評価するために，小学
校で長期調査を実施した．子供の社会的存在，エンゲー
ジメント，ソーシャルサポートに対する認識を測定し
た．Zhiら [13]はロボットが社会的影響を活用するこ
とで，近くの傍観者が人間の虐待から介入し，積極的
に防御するように誘導できるかどうかを調べた．
また，HAIの分野では以下のような研究がされてき
た．Richardsら [14]はユーザがさまざまな言葉による
共感の表現にどのような状況で反応するかを理解する
ことで，ユーザの感情や本質的な動機に影響を与える
インテリジェント仮想エージェントを設計するのに重
要であると指摘した．Okandaら [15]は外見に注目し，
ロボットに対する友情と道徳性についての日本人の大
人の信念が，彼らのアニミズムの傾向と共感に関連し
て，外観（すなわち，人型，犬のような，卵形）が異
なるかどうかを調査した．
協調タスクと競争タスクの研究として，Ruissenと

de Bruijn[16]の研究がある．この研究では協調タスク
と競争タスクをテトリスを利用して実験された．結果
として，協調タスクでは自他の統合を減少させること
はなかったが，競争タスクでは自他の統合を減少させ
たことを確認した．
また，人間とロボットにおける競争タスクの研究と
して，Kshirsagarら [17]の研究がある．彼らは人間と
ロボットの同一タスクにおける競争タスクを行った結
果，参加者が高性能なロボットよりも低性能なロボット
を好むことを示した．Boucherら [18]は人間とロボッ
トの協調タスクを行い，人間の視線を応用して，ロボッ
トに視線誘導をさせることで，音声による指示より早
く人間に目標の対象物を認識させることができた．
タスク難易度の研究として，以下のようなものがあ
る．Fuentes-Garćıaら [19]は難易度の異なるチェス問
題解決タスクを用いて，参加者の心拍変動から困難さ，
ストレス，複雑さ，認知的欲求などを調査した．Cho[20]

図 1: 共感エージェントの概念図

はインタラクティブシステムの使いやすさと利用頻度
を向上させるために，タスク難易度と精神的な作業負
荷が必要と考え，人間のまばたきに着目しタスク難易
度の自動推定の新しいアプローチを提案した．
Paiva はこれまでの HAI や HRI の研究で扱われて
いるような共感エージェントと言われる人間と共感す
るエージェントとの関係を定義した．エージェントや
ロボットと人間の間の共感の定義として,Paivaは共感
エージェントを共感されるターゲットとする場合と共
感するオブザーバーとする場合の 2つの異なる方法で
表して,それらを図にした [21][22][23].

我々はこれらの図を参考にして図 1にまとめた. 図
1の Tは target, Eは event, Oは observerである. t

は時間経過を表している. Tと EからOへと書かれた
矢印は,Oが共感するための情報である. この情報は表
情や行動, 周囲の環境変化などである. Oはこれらの情
報と Tの情報も含めて共感的な反応を示す. これが白
色の矢印である. 共感エージェントと人間は TとOの
どちらかに分かれる. エージェントが Tであるときを
共感ターゲットエージェント,Oであるときを共感オブ
ザーバーエージェントとする. 本研究では共感ターゲッ
トエージェントを用いて人間の共感を促す.

3 実験方法
3.1 実験目的と実験計画
本研究の目的は，共感エージェントとのインタラク
ションの中で，エージェントがタスク難易度とタスク
内容によって，より人間の共感を引き出すことができ
るかを調査することである．タスク難易度とタスク内
容を共感に関連付け，HAIに応用した研究は我々が初
めてである．
以上の目的のために，我々は 2つの仮説を考えた．



図 2: 高難易度時の共感エージェントとのタスクシーン

図 3: 低難易度時の共感エージェントとのタスクシーン

• 共感エージェントと競争タスクをする場合，タス
ク難易度が高いほど人間の共感を抑制する．

• 共感エージェントと協調タスクをする場合，タス
ク難易度が高いほど人間の共感を促進する．

これらの仮説を調査するために実験を行う．実験は
3要因混合計画で行い，その要因として，参加者間要因
はタスク難易度とタスク内容の 2要因であり，参加者
内要因は共感の変動を測るためにタスク前後の共感値
を 1要因とした．各要因の水準の数は，難易度が 2水
準（高い，低い），内容が 2水準（競争，協調），タス
ク前後の 2水準である．全部で 8水準ではあるが，参
加者内要因が存在するため，参加者は 4つの異なる内
容の実験から 1つだけに参加した．また，従属変数は
参加者が抱く共感である．

3.2 実験内容
本実験はオンライン環境で行った．本実験で利用し
ているオンライン実験はすでに 1つの実験方法として
利用されるようになっている [24][25][26]．本研究では
擬人化エージェントに対する人間の共感を促進させる
ことが目的である．擬人化エージェントとタスクを行
う場合，現実ではなく PCを介して利用する環境が想
定されるため，オンライン環境であっても同様の効果
が得られると考えた．
タスクを行う前に，エージェントに対する共感を測
定するためにアンケート調査を行った．この時点では，

タスク難易度やタスク内容について参加者は判断でき
ないようになっている．
タスクは競争と協調の内容によって設定が異なるが，
タスク内容が大幅に変わることがないように，共通点
として 4× 4の 16マスの範囲内でマスを移動するも
のにした．すべてのタスクに共通していることは，参
加者は必ず左下のマスから移動し，エージェントは必
ず右上のマスから移動することである．マス移動は現
在地点から上下左右のマスであり，同じマスには各々
一度しか通過できない．マス移動は交互に行われるが，
エージェントのマス移動は開始時点で表示されている．
エージェントが事前にマス移動を提示している理由と
して，事前に表示をしていない場合，タスクの難易度
が高まり，難易度の差が少なくなってしまうからであ
る．エージェントのマス移動まで予想しながら選択す
ることにより，難易度の比較に影響が及ばないように
単純なタスクにした．すべてのタスクにはチェックポ
イントが存在しており，この箇所を通過することが目
的になる．参加者が選択したマスを青色，次に移動で
きるマスを水色，エージェントの選択したマスを薄緑
色，チェックポイントを朱色とした．
タスクは合計で 3回行われ，すべてマス移動によって
チェックポイントを通過することは同様であるが，チェッ
クポイントの位置が異なる．タスクの難易度によって，
マス移動の回数が変わり，高難易度では 8回，低難易
度では 4回である．そして，競争タスクでは，チェック
ポイントを相手より多く通ることを目的とし，協調タ
スクでは協力してすべてのチェックポイントを通るこ
とが目的となる．その他，詳しい条件に関しては，後
の項目で説明する．
また，エージェントの外見や動作も統一しており，本
実験で調査したい要因以外の影響を減らしている．参
加者はタスク難易度（高い，低い）とタスク内容（競
争，協調）を組み合わせた計 4条件のどれか 1つの内
容でエージェントとインタラクションを行う．
その後，タスク前と同様にエージェントに対して感
じた共感をアンケート調査によって集計した．その後，
自由記述で実験の感想を書くようにお願いした．

3.3 要因の詳細設定
3.3.1 タスク難易度
本実験ではタスク難易度を 2種類用意した．これら
の難易度については図 2と図 3の 2種類である．難易
度の違いとして，以下の条件で行った．

• マス移動を高難易度は 8回，低難易度は 4回．

• チェックポイントの数が高難易度は 7箇所，低難
易度は 5箇所．



• 競争タスクの場合，高難易度はチェックポイント
を 4箇所以上通るように行動し，低難易度はチェッ
クポイントを 3箇所以上通るように行動する．

• 協調タスクの場合，高難易度はチェックポイント
を協力して 7箇所すべて通るように行動し，低難
易度はチェックポイントを協力して 5箇所すべて
通るように行動する．

マス移動のための試行回数を半分に減らすことと，参
加者とエージェントのチェックポイントの通過を予想
を単純化することで，試行回数が難易度に大きく影響
するようにした．

3.3.2 タスク内容
本実験ではタスク内容を 2種類用意した．タスク環
境をできるだけ近しいものにすることで外部要因を排
除し，タスク内容による人間の共感への影響を測るよ
うにした．タスク内容は競争タスクと協調タスクの 2

種類である．
競争タスクでは，タスクはチェックポイントの取り
合いとなり，難易度によって勝利に必要になるチェック
ポイント数に変化はあるが，先に各チェックポイントを
通過した方にポイントが付与される．計 3回のタスク
の勝率は参加者が最適な行動をとった場合でも，1勝 1

敗 1分けになるようにしている．これは，勝率による
人間の共感への影響を抑えるために勝率を調整した．
協調タスクでは，タスクは 2人でチェックポイント
をすべて通過することが目的になり，難易度によって
チェックポイント総数が変化する．計 3回のタスクの各
自がチェックポイントを通過することのできる最大個数
の調整をしている．これにより，奇数存在するチェック
ポイントを常に一方が通過しすぎないようにした．ま
た，両者が同じチェックポイントを通過しても意味は
ない．

3.4 アンケート
参加者はタスク前後にアンケートに回答した．アン
ケートは共感の特性を調査するための Interpersonal

Reactivity Index(IRI)から，本実験に適するように変
更した 12項目のアンケートを利用した [8][9]．2回の
アンケートは同様のものを用いた．使用したアンケー
トはどちらも IRIを基にしているため，5ポイントリッ
カート尺度（1：あてはまらない， 5：あてはまる）で調
査した．利用したアンケートを表 1に示す．Q4，Q9，
Q10は逆転項目なため，分析する際に点数を反転させ
ている．

3.5 分析方法
分析は 3要因混合計画の多変量分散分析を行った．参
加者間要因はタスク難易度の 2水準とタスク内容の 2

水準である．参加者内要因はタスク前後の共感値の 2

水準である．参加者のアンケート結果から，人間の共
感を引き出す要因として，タスク難易度やタスク内容
がどのように共感の促進に影響を与えるかを調査した．
タスク前後で集計した共感の数値を従属変数とする．多
変量分散分析には R(R ver.3.6.3)を使用した．

4 実験結果
4.1 実験環境
本実験はクラウドソーシング会社を利用して参加者
を募った．参加者には実験参加の報酬として全てのタ
スクを完了した後に 55円を支給した．実験のためにサ
イトを作成し，PC利用限定で実験を行った．

4.2 参加者
参加者は全部で 607人である．しかし，不適当な回
答をしている参加者が 58 人いたため，エラーデータ
として排除し，合計 549人であった．3要因混合計画
の多変量分散分析を行う前に，G*Power 3.1.9.7 を用
いて 3要因多変量分散分析に適した参加者数を計算し
た．F testsのMANOVA:Repeated measures，within-
between interactionを選択して事前分析した．パラメー
タ設定として，効果量を 0.15，有意水準を 0.05，検出
力を 0.80とした．G*Powerの結果，489人の参加者数
が適当であるという結果となった．分析に適した人数
に揃える作業を行うために，方法として実験への参加
順に上から各条件 122人を分析対象とした．そのため，
分析に使用する参加者は合計で 488人である．
年齢は平均で 48.21歳（標準偏差 11.04）で，最小が

18歳，最大が 87歳であった．また，性別は男性が 281

人で女性が 207人であった．

4.3 分析結果
12項目のアンケートについて，全てをまとめた分析
を行った．また，共感の分類である感情的共感と認知
的共感について分類して分析を行った．多重比較には
ホルムの多重比較検定を利用して有意差の存在を検討
した．アンケートの分析結果，タスク難易度とタスク
前後の 2要因の交互作用に有意傾向が認められ，単純
主効果を調べた．その単純主効果の分析結果を表 2に
示す．その結果，タスク聴後のタスク難易度に有意が



表 1: 本実験で使用したアンケートのまとめ
アンケート番号 内容

Q1 もしキャラクターに非常事態が起こった場合，不安で落ち着かなくなる．
Q2 もしキャラクターが感情的になっていた場合，何をしたらいいか分からなくなる．
Q3 もし差し迫った助けが必要なキャラクターを見た場合，混乱してどうしたらいいかわからなくなる．
Q4 もしキャラクターが困っているのを見た場合，気の毒に思わない．
Q5 もしキャラクターが他人にいいように利用されているのをみた場合，その相手を守ってあげたいような気持ちになる．
Q6 キャラクターの話や起こった出来事に心を強く動かされる．
Q7 キャラクターの立場と人間の立場の両方に目を向ける．
Q8 もしキャラクターのことをよく知ろうとした場合，相手からどのように物事がみえているか想像する．
Q9 自分が正しいと思った時に，キャラクターの言い分を聞かない．
Q10 キャラクターの話や起こった出来事に引き込まれることはなく，客観的である.

Q11 キャラクターに起こった出来事が自分の身に起こったらどんな気持ちになるだろうと想像する．
Q12 キャラクターの気持ちに深く入り込んでしまう．

図 4: 共感のタスク後のタスク難易度に対する多重比
較の結果

みられたため，図 4に示す．また，感情的共感の分析
結果は交互作用はどこにも認められなかったが，タス
ク難易度の主効果が認められたため，分析結果を図 5

に示す．
初めに，表 2より共感の総合の分析結果からタスク
難易度とタスク前後の交互作用が認められた [F (1,484)

= 2.793]．多重比較の結果，タスク後のタスク難易度
の単純主効果では，表 2と図 4から有意差が認められ
た（高難易度：平均 = 37.77，S.D. = 6.040，低難易
度：平均 = 36.59，S.D. = 7.089）．また，各タスク難
易度条件ごとのタスク前後の単純主効果も，表 2から
全てのタスク難易度条件においてタスク前後で有意差
が認められた．以上の分析結果を踏まえて，タスク難
易度が高いと共感の低下を抑制していることが示唆さ
れた．
一方で，タスク内容とタスク難易度とタスク前後の
交互作用が認められなかった．タスク内容とタスク難
易度の交互作用も認められず，タスク内容とタスク前
後の交互作用も認められなかった．

図 5: 感情的共感の主効果の結果

さらに，共感を分類し，感情的共感と認知的共感の 2

種類を分析した結果，認知的共感ではタスク前後の主効
果のみ認められ，感情的共感ではタスク前後の主効果の
他に，タスク難易度の主効果も認められた [F (1,484) =

4.915]．結果として，高難易度では平均 = 19.17，S.D.

= 3.539であったが，低難易度では平均 = 18.49，S.D.

= 3.811であった．このため，難易度が高くなるほど，
タスク後の感情的共感の低下を抑制している．

5 議論
本実験では，人間が擬人化エージェントに対して共
感を抱く場合に必要な条件を調査するために行われた．
特に，本実験ではタスクに関係する要因を調査するこ
とで，エージェントとタスクを行った人間の共感に影
響を与える要因の特定を目的にした．この目的のため
に以下の 2つの仮説を置き，実験から得られたデータ
を分析した．

• 共感エージェントと競争タスクをする場合，タス



表 2: タスク難易度とタスク前後の共感の多重比較の分析結果
アンケート 条件 平均 S.D. 要因 F p η2p

高難易度-前 38.56 5.553 タスク前のタスク難易度 1.177 0.2785 ns 0.0024

共感 高難易度-後 37.77 6.040 タスク後のタスク難易度 3.904 0.0488 * 0.0080

(Q1-12) 低難易度-前 38.00 5.857 高難易度のタスク前後 9.852 0.0019 ** 0.0391

低難易度-後 36.59 7.089 低難易度のタスク前後 27.00 0.0000 *** 0.1004

p: *p<.05 **p<.01 ***p<.001

ク難易度が高いほど人間の共感を抑制する．
• 共感エージェントと協調タスクをする場合，タス
ク難易度が高いほど人間の共感を促進する．

その結果，2つの仮説は支持されることはなかった．
しかし，本実験の結果からタスク内容に関係なく，タ
スク難易度が高いほど，人間の共感の低下を抑制した．
仮説ではタスク内容によって，難易度が人間の共感に
影響を与える効果が異なると考えていた．その理由と
して，Ruissenと de Bruijn[16]の研究から，タスク内
容により共感エージェントに対して人間が抱く印象が
異なることが示されていたためである．また，協調タ
スクにおいて，人間は協力する相手によってパフォーマ
ンスを向上させることや好印象を抱くのに対して，競
争タスクでは敵対する相手のことを考えることが減る
ため，上記のような仮説に至った．そして，タスク難
易度による共感の変化として，難易度が高くなるほど
精神的負荷がかかり，パフォーマンスにも影響が及ぶ．
Kshirsagarら [17]の研究では，競争タスクの中で参加
者は対戦相手のロボットが低性能のほうが良いと回答
している．これは，ロボットの能力が高いほど，競争
の難易度が高くなり，精神的負荷がかかるためと考え
る．このため，競争タスクにおいて，タスク難易度が
高いほど人間の共感は抑制すると考えた．一方で，協
調タスクは，協力相手の意図を素早く読み取ることに
より，タスクパフォーマンスを向上させていたが，こ
れは認知的共感の分類にある視点取得に関係があると
考えられる．相手の立場になって，行動を読み取るこ
とで，タスクを円滑に進めていることから，協調タス
クにおいて，タスク難易度が高いほど人間の共感は促
進すると考えた．
しかし，本実験ではタスク内容に関係がなく，タスク
難易度が高いほど共感の低下を抑制した．この結果を
議論する上で，タスク前後の共感の変化に注目する必
要がある．本研究において，他の研究ではあまり試され
ていない手法として，タスクの前後で同様のアンケー
トを測ることがある．タスク後のみの調査をしていた
場合では，タスク難易度が高いほど人間の共感を高め
たことになるが，タスク前の調査を行うことで，実際
はタスクを通して共感が低下していたことが判明した．
この結果はタスク後の変化が必ずしもタスク前より良

い結果になるとは限らないことを示した．そして，本
研究で注目した要因のみではタスク後に人間の共感を
促進することはできないことが示された．また，本実
験においてはタスクによって共感が低下したことから，
タスクはエージェントに対する人間の共感を低下させ
る可能性を示した．ただ，本実験の制限として，タスク
難易度とタスク内容以外の要因を排除するために，タ
スクを単純にしたことでタスク自体を退屈に感じ，共
感を低下させた可能性がある．
その一方で，タスク難易度がタスク内容に影響せず，
人間の共感の低下を抑制したことは，将来的に共感エー
ジェントが人間社会で共存する際に，人間の共感の制
御に効果的な要因になることが考えられる．タスク難
易度を適当に設定することで，エージェントに対して
必要以上に共感をさせることがなく，適切な距離感を
保つことができるようになる．
共感を感情的共感と認知的共感に分類して分析した
結果，感情的共感にはタスク前後の主効果とタスク難
易度の主効果が認められた．タスク難易度に主効果が
認められた理由として，タスク難易度が高くなること
で，タスクによる精神的負荷が増加したことによって
感情的共感が高まったと考えられる．感情的共感は他
者が経験している・経験しようとする感情状態を感じ
取ることで，自身も同じような感情状態になる．タス
クによる精神的負荷が両者の感情状態に影響すること
から，感情的共感だけが高まった．また，認知的共感
にはタスク前後の主効果のみが認められ，タスク難易
度やタスク内容の主効果は認められなかった．これは
認知的共感が他者の思考や感情を自分に置き換えて想
像し，相手の視点で想像する必要があり，本実験のタ
スクでは認知的共感を高めることができない．

6 まとめ
本研究は擬人化エージェントに対して，人間が共感
をする要因と条件の一部として，人間とエージェント
のタスクに着目し，タスク難易度とタスク内容を調査
した．本研究では 2つの仮説を立てて実験を行った．そ
の結果，2つの仮説はどちらも支持されなかった．しか
し，実験の結果，人間とエージェントのタスクにおい



て，本実験ではタスク後に共感を低下させることが分
析から発見された．この結果は，タスク前後に共感を
測るアンケートをとることによって，共感の変化を分
析することができたため判明した．そして，タスク内
容は共感に対する影響が認められなかったが，タスク
難易度は共感に影響を与えることが有意に認められた．
分析からタスクの難易度が高いほど，タスク後の共感
の低下を抑制することが判明した．また．共感を分類
し，感情的共感と認知的共感に分けて分析した場合，感
情的共感にはタスク難易度の主効果が認められ，タス
ク難易度が高いほど感情的共感を高めた．今後の研究
として，人間と擬人化エージェントのタスク時に人間
が抱く共感が低下する場合が確認できたため，人間の
共感に影響を与える要因を調査し，状況に適した人間
に共感を抱かれるエージェントの開発が考えられる．
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Pereira, Carlos Martinho, and Ana Paiva. Em-

pathic robots for long-term interaction. Interna-

tional Journal of Social Robotics, 2014.

[13] Xiang Zhi Tan, Marynel Vázquez, Elizabeth J.

Carter, Cecilia G. Morales, and Aaron Steinfeld.

Inducing bystander interventions during robot

abuse with social mechanisms. In Proceedings

of the 2018 ACM/IEEE International Confer-

ence on Human-Robot Interaction, HRI’18, page
169–177, New York, NY, USA, 2018. Association

for Computing Machinery.

[14] Deborah Richards, Ayse Aysin Bilgin, and

Hedieh Ranjbartabar. Users’ perceptions of em-

pathic dialogue cues: A data-driven approach to

provide tailored empathy. In Proceedings of the

18th International Conference on Intelligent Vir-

tual Agents, IVA ’18, page 35–42, New York, NY,

USA, 2018. Association for Computing Machin-

ery.

[15] Mako Okanda, Kosuke Taniguchi, and Shoji

Itakura. The role of animism tendencies and

empathy in adult evaluations of robot. In Pro-

ceedings of the 7th International Conference on



Human-Agent Interaction, HAI ’19, page 51–58,
New York, NY, USA, 2019. Association for Com-

puting Machinery.

[16] Margit I. Ruissen and Ellen R. A. de Bruijn.

Competitive game play attenuates self-other inte-

gration during joint task performance. Frontiers

in Psychology, 7, 2016.

[17] Alap Kshirsagar, Bnaya Dreyfuss, Guy Ishai, Ori

Heffetz, and Guy Hoffman. Monetary-incentive

competition between humans and robots: Ex-

perimental results. In Proceedings of the

14th ACM/IEEE International Conference on

Human-Robot Interaction, HRI ’19, page 95–103.

IEEE Press, 2019.

[18] Jean-David Boucher, Ugo Pattacini, Amelie Le-

long, Gerard Bailly, Frederic Elisei, Sascha Fagel,

Peter Dominey, and Jocelyne Ventre-Dominey. I

reach faster when i see you look: Gaze effects

in human–human and human–robot face-to-face

cooperation. Frontiers in Neurorobotics, 6, 2012.

[19] Juan P. Fuentes-Garćıa, Santos Villafaina,
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