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Abstract: 本研究では，ユーザとエージェントとの対話体験を向上させるために，ソーシャルタッ
チを仮想的に行う手法を提案する．ソーシャルタッチには感情や意図を伝達する機能があり，相手に
好印象を与えたり，要求を受け入れやすくする効果がある．提案手法では，ソーシャルタッチを容易
かつ効果的に再現するために，Leap Motionを用いてソフトウェアエージェントとの仮想的なソー
シャルタッチを実現する．対話実験を通じて提案手法の有効性を明らかにする．

1 はじめに

会話における非言語情報は合意形成や，会話内容，会
話の長さに影響を与える重要な要素である [1][2]．非言
語情報の中でもソーシャルタッチには感情や意図を伝
達する機能があり，相手に好印象を与えたり，要求を
受け入れやすくする効果がある [3]．このような効果を
活用し，これまで，ソーシャルタッチを用いた機械と人
間との対話体験を向上させる研究が行われてきた．中
島らはソーシャルタッチを識別するデバイスとして風
船型のデバイスを開発している [4]．また，福田らはロ
ボットを用いたソーシャルタッチによってエージェン
トの要求に対する不満が減ったことを示唆する結果を
報告している [5]．従来研究では，ロボットの高い実在
性 [6]を利用し，実体を持つエージェントとのソーシャ
ルタッチを扱う研究が多い．
本研究では，ユーザとエージェントの対話体験を向
上させるために，エージェントとのソーシャルタッチ
を仮想的に行う手法を提案する．提案手法では，ソー
シャルタッチを容易かつ効果的に再現するために，Leap
Motionを用いてソフトウェアエージェントとの仮想的
なソーシャルタッチを行う．実体があるロボットの場
合には，アクチュエータによる振動やぎこちない動き
が生じるが，仮想的にすることで，対象の形状に大き
く依存せず，自然な動きを表現できる利点がある．以
降では，提案手法について説明し，その効果と有効範
囲を検証するための実験計画について述べる．
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2 バーチャルソーシャルタッチエー
ジェント

Leap Motionを通してソフトウェアエージェントの
手に触れるバーチャルソーシャルタッチエージェントを
開発した．Leap Motionは人間の手の位置，動きを取
得し，それらを可視化することができるインタフェー
スである．開発したバーチャルソーシャルタッチエー
ジェントの画面を図 1に示す．ユーザとの対話を行う際
には図 1aに示すようにエージェントの上半身が表示さ
れる．参加者の手を模した 3DCGは操作インタフェー
スであり，メッセージ送りを行うことができる．ソー
シャルタッチを行う際には図 1bに示すように参加者の
手のCGとエージェントの手が画面上で接触する．エー
ジェントやユーザの手の CG描画などは JavaScriptと
PHPを用いて開発した．

3 実験計画

ソーシャルタッチが持つ感情や意図の伝達や好印象，
要求の受け入れといった効果が，提案する仮想的なも
のであっても有効かを検証する．参加者 1名とエージェ
ント 1体の構成によって仮想的なソーシャルタッチを
含んだ対話実験を行う．両者は実験主催者が用意した
PC上で資源（コイン）の配分者が入れ替わる最後通牒
ゲームを行う．最後通牒ゲームとは，2人で報酬を分け
あうゲームであり，配分者と被配分者の 2名で構成さ
れる．配分者は報酬の配分率を決め被配分者に伝える．
その際，被配分者が提案を受諾すればその配分率で両
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a. エージェントとの対話の様子

b. エージェントとのバーチャルソーシャルタッチの様子

図 1: エージェントの様子

者が報酬を得る．被配分者が拒否すれば両者ともに報
酬を得ることができない．本実験では，エージェント
と実験参加者とが交互に配分者となる最後通牒ゲーム
を行う．
参加者は，図 1bのように画面内でエージェントの手
に触れてエージェントへの配分率を決める．エージェン
トは参加者の配分率に応じて，参加者の提案を受け入
れるかを設定した確率に基づきランダムに決める．そ
の後，エージェントが配分者となり，エージェントが
参加者の手に触れて参加者への配分率を決める．参加
者はエージェントの提案を受け入れるかを手を待機さ
せる（＝受け入れ）か引っ込める（＝拒否）ことで決
める．
参加者には，エージェントとの交渉でより多くのコ
インを得ることが指示される．ここでは，ソーシャル
タッチを用いたエージェントの有効性を確認するため
に，Leap Motionを用いて参加者側の手の CGを操作
するジェスチャ水準とマウスを用いて参加者側の手を操
作するマウス操作水準とを設定する．実験は参加者間
配置とし，参加者一人当たり一つの水準を経験する．評
価指標は，手の動き，参加者が提案するエージェントへ
の配分率の推移，エージェント提案の受け入れ率，エー
ジェントの印象に関するアンケート調査結果とする．

4 まとめ

本稿では，仮想的なソーシャルタッチを行うインタ
ラクションと，それを用いた実験計画について述べた．
ソーシャルタッチの効果に注目し，ユーザと仮想的な
ソーシャルタッチを行うバーチャルソーシャルタッチ
エージェントを開発した．提案手法の有効性と有効範
囲を調査するために，画面上の CGの手が参加者の手
の動きに追従する条件と，マウスを用いて画面上のCG

の手を操作する条件とを設定し，参加者実験を行う予
定である．提案手法を用いることで，画面の中のキャラ
クタに触れる感覚を提供することができ，従来のエー
ジェントとは異なる対話体験をもたらす可能性がある．
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