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Abstract: In this research, we have discussed the ownership model and behavior for an artificial

agent based on the internal parameters. Our model decides the agent’s behavior corresponding to

the ownership-desire parameter, that is changed by attention and interest parameters dynamically.

We also show the preliminary evaluation of the validity of our proposed internal model and the

agent’s behaviors.

1 はじめに

近年の日本における労働人口減少の問題 [1]に対し，
人間の代わりの労働力となることを目的とした様々な
擬人化ロボットやエージェントが提案されている [2, 3,

4, 5]．これらの労働問題の中には，保育士や介護士な
どの見守りや支援に関する労働者の人口減少が問題と
なっている [6]．これらの現場では，ユーザがロボット
を操作するのではなく，ロボットが自律的に動作し，人
間に馴染みながら人間を見守り，支援することが望ま
れている [7, 8, 9]．しかし，本来はこれらのロボットで
は，直接インタクションを取る相手ユーザは幼児や高
齢者などの周辺情報取得や理解の支援の必要な人々で
あり，自律的動作にはこういった人々の周辺認識を理
解することが必要不可欠である．今後，このような見
守りや支援を行うエージェントが人間の代わりに働く
ことを想定した時，エージェントによる周辺環境理解
と，それに基づく周辺オブジェクトを介したコミュニ
ケーションも実現されるべきだと考えられる．
ここで，人間同士のオブジェクトを介したコミュニ
ケーションを考えると，各オブジェクトに対する “所
有”という概念が存在する．所有は，個人の所有物や共

∗連絡先：関西大学総合情報学科
　　　　　　〒 569-1095 大阪府高槻市霊仙寺町 2-1-1
　　　　　　 E-mail: k479795@kansai-u.ac.jp

有物，誰にも所有されていないなど，オブジェクトの帰
属を意味すると同時に，それを取り巻く人間の間の関
係性までも表すため，オブジェクトを介したコミュニ
ケーションにおいては重要な概念である．しかし，幼
児や高齢者は，視野や認知能力，発育途上などの影響
で所有概念を確立しきれないこともある．例えば幼児
は所有概念が未成熟なため，おもちゃや食べ物などの
オブジェクトを取り合い，その結果，喧嘩になること
や，大人が所有の調整をしないと収集がつかない場合
がある [10, 11]．これに対し所有概念を確立できる人間
の場合は，所有物に関する争いが発生しないよう，そ
の時々の状況や他者の状態を鑑みて，自己の所有を主
張したり，欲求を抑制したり，所有を調整するような
交渉や譲渡などの行動を取ることができる．
周辺環境におけるオブジェクトを介したコミュニケー
ションに，コミュニケーション支援エージェントが参入
する場合，所有概念や所有欲のないエージェントやロ
ボットは，他者がどのような所有概念を確立している
のか理解できない．また，所有欲だけがある抑制の無
いエージェントを構成してしまうと，他者のオブジェ
クトを突然持ち去ったり，もしくは，ユーザが欲して
いるオブジェクトを譲渡しないといった事態が発生す
る可能性が考えられる．ユーザがロボットを操作する
前提であれば，ロボットのこのような動作は起きない
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が，幼児などをユーザとした自律性のある見守りや支
援エージェントにおいては，オブジェクトを介したユー
ザとの相互理解を深められない可能性が考えられる．
このように，人間の支援を想定したエージェントに
も，オブジェクトの所有状態や，それに伴い変化する
自己や他者の所有欲求，そしてその度合いに応じた所
有の調整や交渉を行う機能を搭載することで，奪い合
いなどの争いを避けられる可能性がある．そこで，我々
は，人間とエージェントのオブジェクトを介したコミュ
ニケーションおいて，時空間内で連続的に変化する所
有の欲求の概念を，エージェントの内部に所有欲求モ
デルとして持たせることが重要であると考えた．
人間の所有の行動は，「欲しい/欲しくない」というよ
うな欲求に即して行われると考えられる．この欲求は，
興味や好奇心による内発的動機や，報酬による外発的
動機 iに基づいて発生すると考えられており，常に変
動している [12, 13, 14]．我々は，リアルタイムに発生
するオブジェクトへの注意，興味，および欲求という
人間の所有に関わる内部モデルをエージェントにも持
たせることで，実世界のリアルタイムな状況からも自
己の欲求と他者の欲求をすり合わせ，所有の状態を調
整する行動をとることが可能になると考えた．
これまでに，エージェントの所有モデルに関して，吉
田らの先行研究 [9]において，エージェントの所有状態
の分類とそれに対応する所有表現について提案した．こ
れは，エージェントの所有状態をユーザに知覚させる
ために，所有状態「自分のもの／自分のものでない」と
所有の必要性「必要／不要」から所有状態を未所有状
態・所有欲求状態・所有放棄状態・所有維持状態の 4種
類に分類し，それぞれに応じたエージェントの適切な
表現を評価したものである．しかしながら，実際にこ
れらの所有状態を遷移させるには，エージェントが自
らの所有状態に基づき所有欲求に関わる内部状態を持
ち，状況変化に応じて内部状態を変化させ，それに応
じた行動をとるモデル構築が必要であると考える．
本稿では，エージェントの所有に関する内部パラメー
タ設定と，そのパラメータ値の変化によって所有に関
わる行動が決定するエージェントの内部状態モデルを
構築する．提案モデルは，人間の所有における連続的
な遷移プロセスを想定し，オブジェクトに分配される
エージェントの注意と興味，およびそれらから生成さ
れた所有への欲求を階層的モデルとして構築する．具
体的には，この内部状態モデルの数値を計算する手法
を仮に設定し，提案モデルをシミュレーションシステ
ムで実装する．さらに予備実験では，提案するモデル
の妥当性に関する検証と，内部状態表出行動の妥当性
を評価する．この実験では，予めエージェントの好み
を仮定し設定し，興味のパラメータに反映する．

2 人間の内部処理に基づくモデル構
築

本章では，我々が提案するエージェントの所有に関
わる内部モデルや，そのパラメータに関する設計指針
を，関連研究を挙げつつ説明する．

2.1 所有欲求モデルの概要

Cardら [15]は，人間の情報処理プロセスを総合的か
つ簡便に説明するために，モデルヒューマンプロセッ
サというヒューマンモデルを提案し，人間の情報処理
プロセスは「外界情報の知覚，認知，判断，運動」と
いう順で繰り返し処理されるとした．知覚は短期記憶
と，認知は短期および長期記憶と照会がある．この段
階までは過去のデータに基づく記憶という内部データ
だが，判断の段階では個人の独特の内発的な動機とし
て欲求が作用する．
本研究では，このような人間の情報処理プロセスの
モデルを参考とし，欲求と所有行動に着目し，注意，興
味，欲求に基づく所有に関する内部モデルを構築する．
これらの各プロセスにおいて，人間がどのように処理
するかに応じたエージェントの詳細設計について以下
で詳しく述べる．

2.2 パラメータ設計

2.2.1 注意

人間の注意は様々な感覚器で存在する [16]が，本モ
デルで扱う注意は，視覚的注意に基づくもののみとす
る．これは，本稿で扱う仮想オブジェクトに，エージェ
ントの視野内に配置されているオブジェクトのみを想
定するためである．また，音刺激や触覚刺激を与える
ようなオブジェクトの場合，それぞれへの注意に関す
る処理が必要であるが，音や触覚，視覚の脳内における
処理プロセスは並列的で最終的に統合されるため，シ
ンプルなモデルの構築から手掛けることとした．
次に，オブジェクトの認知過程の処理方法について
述べる．人間の場合は，視覚でとらえた網膜像の入力
から，注意による範囲選択が行われ，その選択された
範囲における特徴の統合や，情報の補完，および修正
処理を行い，記憶との照合をし，オブジェクトの認知
を行う [17]．注意による範囲選択は，オブジェクトの
存在に基づき範囲選択をする注意（オブジェクトベー
スの注意）[18]や，視野内の，目立っている顕著な場
所を色，輝度，方向，動きなど様々な視覚属性に基づ
き範囲選択する注意 [19, 20]などがある [17]．



これらのことを踏まえ，現段階では，エージェント
はより顕著性の高いオブジェクトへ注意を向けること
とした．また，顕著性を求めるにあたり，どの視覚属
性を採用するかは，現段階では限定しないこととした．
最後に，個人の状態に依存する注意状態力（注意能
力，注意容量）の問題がある．人間は注意を，常に同
じだけ注げる訳ではなく，注意のリソースはその時々
で異なる．[21]．従って，エージェントの注意状態力を
示すパラメータをモデルに含めるむこととする．
以上の内容を整理すると，

（１）視覚的注意に基づく注意のみを扱う．

（２）エージェントはより顕著性の高いオブジェクト
へ注意を向ける．

（３）エージェントの状態に依存する注意リソースパ
ラメータを設ける．

を前提としてエージェントの注意パラメータを構築する．

2.2.2 興味

2．1節に述べたように，本モデルはモデルヒューマ
ンプロセッサ [15]を参考とし，オブジェクトに注意が
向いた後興味が発生するとした．
興味は，欲求を引き起こす内発的動機の一つである

[22, 12]．我々は，オブジェクトへの興味によって欲求
を生成することとし，興味を，注意-興味-欲求と波及す
るようなモデルの中間にある，オブジェクトへのスタ
ンス決定パラメータとした．
また，オブジェクトを見て快感情を抱く一方で，不
快に感じたりするような場合を本モデルに取り入れる
ために，興味のパラメータに正，および負方向の興味
を与えることとした．
次に，注意と興味の関係について説明する．人間は，
注意が向いたオブジェクトの全てに，興味が湧くわけ
ではない．より強く注意が向いたオブジェクトや，その
中でも興味を抱かせるような要素があった場合に，興
味が発生する [23]．よって，本モデルにおいても，オ
ブジェクトへの注意が一定の閾値を越した場合，その
オブジェクトのみに興味が生成される仕組みを設ける
必要があると考えた．

2.2.3 欲求

所有に関する欲求生成の仕組みについては，精神エ
ネルギーの生成の仕組み [?]を参考とした．ここでは人
間の欲求や自我の源となる精神エネルギーは，身体の
あらゆるホルモンや精神物質などの蓄積によるもので，
積算式で表現するとしている．我々は，このモデルの
様々な内部物質の状態を一つ欲求パラメータとして集

約し，興味が蓄積するという積分のモデル化を参考と
し，上記の興味パラメータの値を時間毎に積算したも
のを欲求とすることにした．

2.2.4 所有行動判定機構

人間の欲求や要求について，マズローの欲求 5段階
説 [24]が有名である．生理的，安全，所属と愛情，自尊
と 地位，自己実現の欲求が階層的な積み重なりによっ
て構成されており，低次の欲求が満たされないと，高
次の欲求は満たされない．また，低次の階層の生理的
欲求や安全の欲求が満たされていない場合は，緊張が
生じる．本提案モデルでは，このような階層的な欲求
の高まりに応じて所有行動のレベルを設定する．　

3 エージェントの所有に関わる内部
処理フローの設計

3.1 概要

本モデルでは，時空間内で連続的に変化する所有の
概念をモデルとして構築することを目的とし，エージェ
ントの所有に関する内部モデルを構築する．
モデルの構造を図 1に示し，概要を述べる．提案モ
デルは，エージェントがオブジェクトへ注意を向けてか
ら，所有の行動をとるまでのプロセスを，1）オブジェ
クトへの注意，2）注意と個人の内部に影響されて発生
する興味，3）興味の積み重なりから生成される欲求の
階層的処理と，4）発生した欲求に基づく行動判定から
構築されるモデルである．
ただし，2)に関しては，個々のエージェントが所有
に関わる記憶にあたるデータベースを長期的に構築・
保持し，これを参照する必要があるが，本稿では所有
に関わる基本的なモデル構築とその評価のため，所有
に関わるエージェントの記憶データベースを予め構築
しこれをモデルに組み込むこことする．
以上のような，階層的な所有欲求生成のプロセスを
経るモデル（以降，所有内部モデル）により，オブジェ
クトや他者の状態の連続的な変化に対応可能な，エー
ジェントの所有行動が実現できると考えた．以降では，
構築した提案モデルにおける，注意，興味，欲求の各
内部パラメータの数値処理手法について説明する．

3.2 内部処理の詳細

3.2.1 注意パラメータ

エージェントの視野範囲内に配置された顕著性の高
いオブジェクトに対して注意が発生する処理を以下の



図 1: 所有欲求モデルのフロー

式 1にて行う．
エージェントの視野内に存在している一つの特定オ
ブジェクト xへの注意パラメータ attention(x)を求め
る．全てのオブジェクトの顕著性の総和に対する，オ
ブジェクト xの顕著性の割合を求め，それに，エージェ
ントに依存する注意状態を反映することで求める．尚，
全オブジェクトは n個（0 ≤ n）存在すると仮定する．
まず，オブジェクト xの顕著性 A(x)を求める（式

??）. オブジェクト xの顕著性は，その視覚属性 a（色，
輝度，方向，動きなど）の総和とした．これらの視覚
属性の個数は sで表し，0 < sとする．

A(x) =

s∑
k=1

ak (1)

次に，全オブジェクトの顕著性の総和に対する，オ
ブジェクト xの顕著性の割合を求める．また，エージェ
ント個人の注意状態を示すパラメータはQで示し，積
算にて反映する（式 2）．

Attention(x) =
A(x)∑n
i=1 Ai

×Q (2)

最後に，興味を抱かせるほどの強い注意であるかを
閾値判定により決定する．生成された各オブジェクト
への注意パラメータ値（Attention(x)）を閾値 (|AT |)
により分類する．|Atttention(x)| > |AT |が真の場合，
興味パラメータの処理を行う．

3.2.2 興味パラメータ

次に，注意と個人の内部に影響されて生成される興
味について説明する．
本モデルでは，注意パラメータの値が高まったオブ
ジェクトに対して，興味が発生する．オブジェクトへの
好き嫌いや，これまでのオブジェクトに関する経験な
どの情報が興味のパラメータに影響するとし，このよ

うな，興味を生成する要素（以降，興味生成要素）は，
予めデータベースに保持する．
これらの興味に関する数値処理を説明する．興味パ
ラメータは，Interest(x)で表す．これらの興味生成要
素は iで表，個数は，p（0 ≤ p）で表す．まず，オブ
ジェクト xのみの興味構成要素の総和 Ixを求める（式
3）．

I(x) =

p∑
k=1

ik (3)

次に，Ixがオブジェクト全体の興味構成要素の総和
に占める割合を算出し，さらに，注意パラメータの値
を反映する（式 4）．

preInterest(x) =
I(x)∑n
j=1 Ij

×Attention(x) (4)

2．2．2節で述べたように，正方向の興味もしくは負
の方向の興味を抱かせる要素をモデル内部のパラメー
タ値へ反映するため，積算式にてそのオブジェクトへ
の興味（Interestx）を生成する．これにより，「これは
注意の閾値を越さないオブジェクトである」や，「注意
が向いているが興味を抱くほどのオブジェクトではな
い」といった個々のオブジェクトに対する情報を数値
化することで，内部状態としてエージェントに持たせ
ることが可能となる．

3.2.3 欲求パラメータ

欲求バラメータは，生成された興味の継続や高まり
を欲求に反映するため，興味パラメータの値を時間毎
に積算することで求める．即ち，興味パラメータを時
間積分することにより求める（式 5）．
尚，所有欲求に関して，オブジェクトが単純に「欲
しい」という欲求のみに基づく場合と，「欲しくはない
が必要」という欲求と必要性に基づく場合が考えられ，
これらを考慮すると欲求と必要性を別のものとして扱
わなければならないが，本モデルでは，必要性は取り
扱わない．
以下に，欲求パラメータの数値処理の式を示す．オ
ブジェクト xの欲求パラメータは，Desire(x)，時間を
tで表す．

Disire(x) =

∫ t

0

Interest(x)dt (5)

3.2.4 所有行動判定

これらの注意や興味，所有欲求に基づいてエージェ
ントの所有行動を行わせるために，欲求パラメータの



高まりに応じて所有行動を決定する．また，興味の段
階で正負関係が生じることを 2．2．2節にて述べたが，
その興味の正負関係にしたがって，「奪う」や「持つ」
などの正方向だけでなく，「捨てる」や「手放す」など
の負方向の所有行動も発生すると考える．
提案モデルでは，欲求パラメータ Desireの値に対
し，表 1，??のような 4つの閾値DTq（0 ≤ q ≤ 4）を
設定し，何もしない–予備的行動–所持もしくは破棄行
動までを，それぞれ段階的に 5段階の所有行動が生成
される判断機構を構築した．尚，ここで示している所
有行動は例として示している．表 1は，所有していな
い状態から所有する状態へ遷移する場合を示している．
すなわち，正方向の所有行動を示している．表??は，所
有している状態から所有を放棄する状態へと遷移する
場合を示している．すなわち，負方向の所有行動を示
している．
このように，所有行動のレベルを，オブジェクトに
対する所有欲求に基づいて閾値にて分類判定すること
で，所有欲求に応じたエージェントの行動をデザイン
する．

Disire(x) > |DTq| (6)

表 1: 予備検証におけるエージェントの所有行動（正方
向の場合）

level4 オブジェクトを持ち去る
level3 オブジェクトへ持つ
level2 オブジェクトを近づく
level1 オブジェクトを見る
level0 何もしない

表 2: 予備検証におけるエージェントの所有行動（負方
向の場合）

level0 何もしない
-level1 オブジェクトを見る
-level2 オブジェクトへ遠ざかる
-level3 オブジェクトを持つ
-level4 オブジェクトを捨てる

4 所有モデルの予備評価

4.1 概要

本稿では，提案モデルの有効性に関する検証の予備
評価として，提案モデルを仮想エージェントとオブジェ
クトに適応したシミュレーションシステムを用いて，実

図 2: システムの外観

験参加者にエージェントの様子についてのインタビュー
を行う．

4.2 所有欲求シミュレーションシステム

注意，興味，欲求の各パラメータの変化に基づいて
所有行動が変化する仮想エージェントと，行動を起こ
す対象である仮想オブジェクトを用いたシミュレーショ
ンシステムを実装する．本モデルは汎用的なモデルで
あり，オブジェクトの見た目や好みなど個々の要素に関
しては記憶データベースを参照するものであるが，本
稿における予備実験では，実験に用いるエージェント
個々のデータベース構築を行っていないため，これら
を一つの興味生成要素として予め定義した数値を用い
る．また，実験用エージェントシステムでは注意生成
の要素に対する認識機構を有しないため，顕著性など
を含んだ一つの注意の値としてまとめて扱った．
システム構成：システムは，全て Unity5.3.21にて実
装する．くま型のエージェントと立方体型のオブジェ
クト（以降，ブロック）を 図 2のように配置した．
エージェントの表現の認識性と動作の統一の観点か
ら，ロボットなどの実体エージェントではなく，仮想
エージェントを用いることとした．また，人工物の擬
人化による所有行動を表現するため，本物の人間のよ
うな外見をしたエージェントではなく，くまのぬいぐ
るみ型エージェントとした．
エージェントの所有行動：表 3に本検証で用いるエー
ジェントの所有行動を示す．提案モデルの判断機構に
基づき，正方向の所有欲求となる 4つの所有行動を設
定した．尚，予備評価ではオブジェクトの所有のため
の正方向の所有行動について評価することとし，負方
向の所有行動は本予備検証には含まなかった．

4.3 予備検証：エージェントの所有行動の評
価

目的：本シミュレーションシステムで表現する，注意，
興味，欲求のパラメータに応じたエージェントの行動

1https://unity3d.com/jp



が，各パラメータの表出であるように表現されている
かを評価する. 今回は，level3までの行動の評価を行っ
た．
実験参加者：実験には，22歳から 26歳の男性 4名，女
性 1名の計 5名が参加した．
仮説：実験参加者は，エージェントの行動に対して，以
下のように感じる．

• エージェントがオブジェクトを「見ている状態」
を，エージェントがオブジェクトに注意を向けて
いる，もしくは，オブジェクトに興味を抱いてい
ると感じる

• 　エージェントがオブジェクトを「見ている，か
つ，近くにいる状態」を，オブジェクトへ注意を
向けている，もしくは，オブジェクトへ興味を抱
いていると感じる

実験手順：実験参加者に対し，実験の説明を行う．この
時，シミュレーションシステムのエージェントをくまと
呼称することと，立方体オブジェクトをブロックと呼
称することを，予め実験参加者へ教示した．次に，19

秒間のシステムの動画を視聴させた後に，3点に関す
るインタビューを口頭で行った.

質問項目：視聴後に，以下の項目について

• システムがエージェントの注意，興味，欲求をそ
れぞれ表現できているか

• 注意，興味，欲求が相互に関係している様子がわ
かるか

• オブジェクトに対して注意や興味，欲求を持って
表現するエージェントやロボットがどのような場
面で役立つか

に関するインタビューを行った．
結果：まず，システムがエージェントの注意，興味，欲
求をそれぞれ表現できているかをインタビューした結
果を表 4に示す．システムは，エージェントの赤いブ
ロックに対する注意，興味を表現できているという回
答を全ての実験参加者から得ることができた．さらに，
実験参加者の「目を向けていたため，注意はしていた
と思う」や，「見てから近づいているし，興味はあると
思う」という回答などからも，注意と興味に関しては，
エージェントが見ることや，近づいて見ることで表現
できる可能性がある．また，注意と興味の違いまた，注

表 3: 提案モデルに従ったエージェントの所有行動

level0 何もしない
level1 ブロックを見る
level2 ブロックへ近づく
level3 ブロックを持つ

意から興味への移行についてもエージェントの行動か
ら表される可能性が考えられる．ただし，「近づいて見
つめている様子から欲求を強く感じた」や，「近づいて
いるところからも欲求も認められると思う」と回答し
ていた実験参加者もいるため，エージェントが見る長
さや，近づくタイミングなどの要素も，エージェント
の興味や欲求に対する認識に影響を与える可能性が考
えられることから，これらに関しても検討する必要が
あると考える．
次に，注意，興味，欲求が相互に関係している様子
がわかるかをインタビューした結果を表 6に示す．注
意，興味，欲求の全てに対して関係があると感じた実
験参加者は 2名，注意と興味間および，興味と欲求間
では，それぞれ 1名であった．また，欲求は関係がな
い，もしくは，わからないと回答した実験参加者は 2

名であった．また，関係が全くないと答えた実験参加
者はいなかった．この結果より，エージェントのオブ
ジェクトを見てから近づく動作は，注意から欲求，も
しくは欲求から注意への遷移を表現できる可能性があ
ることを示唆する．
赤と緑のブロックそれぞれへの注意，興味，欲求の
度合いをそれぞれ 0-100で回答させた結果を表 4に示
す．くまが注意，興味，欲求のいずれも持たない緑色
のブロックへの評価は一つの回答以外は，5以下と低
い数値となった．実験参加参加者Aの欲求の数値が 50

というのは，赤いブロックと緑のブロックのどちらが
どれくらい欲しいのかがわからないので 50にしたと回
答した．赤いブロックへの注意は，1名以外，95以上
と回答している．50と回答した実験参加者は，注意は
興味ほど強く感じられないため 50の数値を選択したと
回答している．また，赤いブロックへの興味は，全て
70以上であった．赤いブロックへの欲求は，30–80の
間で様々な回答があった．これらより，実験参加者は
全体を通して，エージェントから強い注意や興味を感
じていたとわかる．注意と興味に対し同時に高い値を
回答した場合が見られたことに関し，注意と興味の関
係性が示唆されたと考えられる．
最後に，システムの適応シーンに関して，どのよう
な場面で役立ちそうかをインタビューした内容を表 5

に示す．本システムに関係のある意見の中で，高齢者
や幼児の遊び相手や癒しのロボットにオブジェクトへ
適応することや，エージェントの行動を示すことで注
意喚起したり誘導をするために役立ちそうという意見
が得られた．
注意と興味に関係があると述べた



表 4: エージェントの行動の印象に関するインタビューの結果

注意 興味 欲求

表せていると思う 表せていると思う
あまり表現できていない注意は視線が表現していると思った 興味は，近づいて詳細を観察することだ

と感じた

注意が一番強く感じた 赤と緑のブロックがあり，赤色の方に見て
から近づくことから，赤色のブロックに興
味があると感じた

表現できているかわからない

赤色のブロックに目を向けていたた
め，注意はしていたと思う

見てから近づいているし，興味はあると思う 近づいているところから欲求も認められるとおもう

注意、興味は表されていると思う それほど表されていない

全て表されてるとは感じて，特に近づいて見つめている様子から欲求を強く感じた

表 5: システムの適応シーンに関するインタビューの結果

対象＼意見 関係のある意見 関係のない意見

幼児 ・幼児がブロックを手にとって一緒に遊ぶとクリエイティビ
ティが高まりそう

・ロボットの目線に立って，赤ちゃんがどういう動きがするの
かを知ることができるロボットとして役立ちそう．赤ちゃんの
動きを作ることができそう

・親が働いている子供に対して，遊び相手になってくれるか
つおもちゃみたいな物としては使えそう．

・同じような状況を学習させて，平均的な赤ちゃんの動きをす
るようなロボットを作ることができそう

高齢者 ・自主的に何かを見つけてそれに近づいて行くとかがある，
犬型ロボットだと役立ちそう．・あれ（実験刺激）くらいの動
きであれば，ロボットなりの可愛さが見出せると思う．
・一人暮らしの高齢者に対して，感情を表現するロボットが
あることで，人までとはいかないが，癒し効果がうまれるの
ではないかと思った．

その他 ・注意喚起につかえそう・サービスや支援ができそう
・エージェントがものに興味を示すことによって，人間もつ
られて誘導されるので，高齢者や子供の案内や誘導などに役
立ちそう．場所や物への誘導など．
・言葉が通じない人を誘導できるんじゃないかと思った

・その他に関しては特にに思いつかない
・ロボット技術としてはおもしろいと思うかもしれないが，そ
れ自体に役立つ部分をみいだせるかはわからない．
・具体的な例はあげられないけど，大事そう
・ペッパーみたいな案内ロボットとか，出迎えるロボットみた
いな感んじで，使えそう

表 6: 各パラメータの関係に関するインタビューの結果

注意と興味と欲求は全て関係がある 2名

注意と興味に関係がある 1名

興味と欲求に関係がある 1名

欲求は関係がいない，わからない 2名

5 考察

実験参加者は 5名だったため統計的検定はできなかっ
たが，エージェントがオブジェクトを見たり近づく行
動が，注意や興味の行動を表現できることや，オブジェ
クトを見続ける時間や近づくタイミングも詳細に設計
する必要があることが可能性として示唆された. エー
ジェントの所有に関わる行動の妥当性としては，見る
と近づくや，注意や興味を示す行動であると感じた実
験参加者は多かったが，いい方で，近づいて見つめる
行動が強い欲求を示しているように感じた参加者もい

表 7: 各パラメータの表出度合いに関するインタビュー
の結果

実験参加者 A B C D E

注意
赤 95 100 50 100–90 100

緑 5 0 0 0 0

興味
赤 100 90–100 80 70–90 100

緑 0 0 0 0 0

欲求
赤 50 70–80 70 50–60 30

緑 50 0 0 0 0

たため，行動の妥当性に関しては今後パターンを増や
すなどして検証していく必要がある．エージェントの
所有に関わる注意・興味などの内部パラメータとの関
係性については，注意と興味，及び興味と欲求に関連
性があるという意見が得られた．今後，実験参加者数
を増やし，これらの各内部パラメータ同士の関係の妥
当性，およびと現在設定している所有行動の対応につ



いて，引き続き検証を行う必要があると考える．

6 おわりに

我々は，エージェントが動的に変化する所有概念を
持つために，エージェントの注意，興味および欲求に
基づいた，所有に関する内部モデルを構築した．本稿
では，そのモデルをエージェントに適用して検証を行
うために，数値処理モデルを設計し，シミュレーション
システムを実装し，予備的検証を行った．まず，モデル
のパラメータの変動に応じたエージェントの所有行動
の妥当性に関して，実験参加者 5名に対し予備的検証
を行った結果，見たり近づいたりすることは，注意や
興味を示す行動であると感じたというコメントが得ら
れた一方で，近づいて見つめる行動が強い欲求を示し
ているように感じたというコメントが得られた．また，
エージェントの行動を見て，注意と興味などの内部パ
ラメータの関係性を感じられるという感想もあった．
今後，予備的検証で行った，注意から興味，興味か
ら欲求の内部モデルおよびエージェントの所有行動の
妥当性について，実験参加者数を増やして統計的検証
を行い，有効性を検証する必要があると考える．
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