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Abstract: トロッコ問題のようなモラルジレンマ課題にロボットを登場させることで，そのロボ

ットに対する人間の本音を明らかにする試みが注目されている．しかしながら，モラルジレンマ

課題は，非日常的な状況においての道徳的判断を求めるものであるため，近年は日常生活空間に

起こりうる状況を想定したモラルジレンマ課題が提案されるようになった．そこで本研究では，

「上司からの命令」と「顧客からの要求」との間で主人公が板挟みになるという「板挟み型日常

的モラルジレンマ課題」を提案し，そのような状況に置かれたロボットがユーザからのように認

識をされていたのかを把握するために，クラウドソーシングによるアンケート調査を行った．そ

の結果，従来のモラルジレンマ課題で見られたような，行動をしないロボットに対して有意に非

難度が高いという傾向は観察されず，行動をしたロボットおよび人間の方が有意に非難度が高い

という結果が観察された． 

 

はじめに 

近年，私たち人間とのコミュニケーションを目的

としたロボットの開発が進み，日常空間に普及しつ

つある．そのため，将来的にはより多くのロボット

が人間との生活を共にする機会が増えると考えられ，

人間とロボットの共存を目指した様々な研究活動が

Human-Robot Interaction お よ び Human-Agent 

Interaction といった研究分野で行われている． 

その中でも、ロボットという存在を人間は何者と

して認識しているかを把握するため，モラルジレン

マ課題にロボットを登場させて，ロボットの行動に

対して人間がどのような評価をするのかを調査する

研究が注目されている[1]．しかしロボットが人間の

日常生活空間に普及したとしても，トロッコ問題を

代表とするモラルジレンマ課題のように人の生命に

関わる判断をロボットに委ねるという場面はほとん

ど起こらないと考えられる．そこで本研究では，ロ

ボットが将来的に担当するであろう立場として，「専

門家のアシスタントとして顧客とコミュニケーショ

ンを行う」という立場を想定した．その際，このよ

うなアシスタントという立場は，「上司からの命令」

と「顧客からの要求」との間で板挟みになるという

ジレンマ状況に遭遇することが多いと考えられる．

そこで本研究ではこのような状況をモラルジレンマ

として再現した 「板挟み型日常的モラルジレンマ課

題」を提案した． 

この課題に登場するロボットの行動に対して調査

参加者がどのような評価を下すのかを詳細に分析す

ることで，日常生活空間で人とロボットが同じ判断

を下した際に人間が感じる違和感を把握し，ロボッ

トとの共存をより促進させることが期待される． 

先行研究 

モラルジレンマ課題とは，ある背反する二つの究

極の選択肢を参加者に与え，どちらの選択肢をどの

ような理由で選択するのかを観察する課題である．

一般的なモラルジレンマ課題は，トロッコ問題のよ

うに，日常的には起こりえないような抽象的な場面

を想定した課題が多い． 

Malle ら[1]は，このトロッコ問題の行動主体に「ロ

ボット」と「人間」を設定し，行動に対する評価を

把握するためのアンケート調査を実施し，人間のロ

ボットに対する認識を調査してきた．田畑・小松[2]

は，我々の生活で日常的に起こりうるような状況を

想定した「日常的モラルジレンマ課題」を提案し，
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この状況の下でユーザはロボットに対してどのよう

な道徳的判断を下すのかを把握する調査を行った．

これらの調査から，ロボットと人間が同じ行動をと

った際、両者には異なる判断が下され（ HR 

Asymmetry），特に行動をしないロボットには有意に

非難が高いという傾向が観察された． 

寺林[3]は，田畑らの作成した日常的モラルジレン

マ課題を用いて，ロボットの設計者・製造者・使用

者にも焦点を当て，ロボットとそれに関わる人たち

に対し，どのような道徳的判断を下すのかを把握す

る実験を行った．さらに，坂本[4]は，モラルジレン

マ課題の種類を拡張することを検討し，将来的にロ

ボットを労働力として導入することが期待されてお

り日常的にモラルジレンマ状況が発生していると考

えられる医療現場でのシナリオを作成と，モラルジ

レンマ状況を扱っている道徳の教材および授業資料

の調査を行った．その結果，日常生活で起こりうる

モラルジレンマ課題の多くは，課題の中で比較対象

となる選択肢同士が同じ事象ではなく（例．一人を

殺して多くを助けるか vs.何も行動せずに多くを見

殺しにするか），異なる事象間（例．Ａさんのいう通

りにするか vs. Ｂさんのいう通りにするか）に発

生することを明らかにした． 

そこで本研究では，選択肢が異なる事象間に発生

する状況として，「上司からの命令」と「顧客からの

要求」との間で主人公が板挟みになるという「板挟

み型日常的モラルジレンマ課題」を提案し，この課

題における意思決定者が「人間の場合」と「ロボッ

トの場合」でその判断がどのように評価されるのか

を把握する調査を行った． 

実験 

参加者 

本アンケートには，Yahoo!クラウドソーシングで

募集された 511 人（男性 369 人，女性 142 人；15 – 86

歳，平均年齢 48.0歳）が参加した．参加者には，PayPay 

50 ポイントが報酬として支払われた． 

方法 

本研究では，NHK E テレで取り扱っている学校放

送向け道徳番組「ココロ部」にて，2015 年 5 月 15

日に放送された「おくれてきた客」1 を元にして作

成した，板挟み型日常的モラルジレンマ課題のシナ

リオを使用した．具体的には，以下のシナリオであ

 
1 

https://www2.nhk.or.jp/school/movie/bangumi.cgi?das_i

d=D0005130353_00000 

る． 

 

国立美術館の[警備員である A 氏|警備ロボット A]

は，フランスの美術館から貸し出された貴重な絵画

が展示された特別展示の警備を担当していた． 

展示の最終日，美術館の入り口で警備をしていた

ところ，閉館時間間際に年老いた女性が娘とともに

やってきた．展示されている絵は亡くなった夫との

思い出の絵であり，この絵を見るのが長年の夢だっ

たという女性は，病気で入院中のところ医師から特

別に外出を認められて外出したものの，電車の遅延

で美術館に到着するのが遅れてしまったと言ってい

る． 

もしこの女性の入場を許せば，女性は長年の夢を

叶えることができるが，閉館の時間が遅れて美術館

に迷惑がかかるだけでなく，フランスの美術館側か

ら警備体制の不備を指摘される可能性もある．もし

入場を断れば，警備上の不備なく特別展示を終了す

ることができるが，この女性の長年の夢である夫と

の思い出の絵を見ることができる最後のチャンスを

奪うことになる． 

[警備員 A 氏|警備ロボット A]は，女性の願いを聞

き入れるか，それとも断るかの判断に迫られた．  

 

行動主体が人間かロボットかは，実験条件に応じ

て割り当てられる．そして，上記のシナリオが提示

された後，「【設問 1-1】この時，[警備員 A 氏|警備ロ

ボット A]はどうするべきでしょうか？」，「【設問

1-2】 設問 1-1 の回答の理由を，できるだけ詳しく

回答してください」という設問に自由記述形式で回

答させた．そして回答後に，以下のパラグラフを追

加提示した． 

 

そして，[警備員 A 氏|警備ロボット A]は 2 人を美

術館に[入れる|入れない]決定を下した． 

 

行動主体がどのような決定を下したかについても，

実験条件に応じて割り当てられる．よって，本調査

は，「警備員 A 氏が 2 人を美術館に入れる決断を下

した条件（Human-Action 条件）」「警備員 A 氏が 2

人を美術館に入れない決断を下した条件

（Human-Inaction 条件）」「警備ロボット A が 2 人を

美術館に入れる決断を下した条件（Robot-Action 条

件）」「警備ロボット A が 2 人を美術館に入れない決

断を下した条件（Robot-Inaction 条件）」の四条件に

よって構成される．実験参加者はこの四条件に無作

為に配置された．  

そして，パラグラフの提示後，「【設問 2-1】 [警

備員 A 氏|警備ロボット A]のこの行動はどのくらい



の非難に値すると思いますか？全く非難に値しない

場合を「0」，最大限非難される場合を「100」とした

ときの，非難度の数値を記入してください．」という

設問を提示し，非難度を整数で回答させた．そして，

「【設問 2-2】 設問 2-1 でその数値を選択した理由

を，できるだけ詳しく説明してください．」という設

問を提示し，その理由を自由記述形式で回答させた． 

次に，「警備ロボット A」を行動の主体としたシナ

リオを提示した実験者のみに，6 種類のロボットが

描かれた画像を提示し(図 1)，どのようなロボットを

イメージしていたのかを確認する設問に回答させた

（【設問 3】）． 

 

図 1：【設問 3】で提示されたロボットの画像 

条件 

アンケートは，参加者が四種類のシナリオのいず

れかを経験する参加者間計画として実施された．具

体的には，  Human-Action 条件に 140 人，

Human-Inaction 条件に 125 人， Robot-Action 条件に

118 人， Robot-Inaction 条件に 128 人が配置された． 

本アンケートでは自由記述欄にて行為者に道徳的

判断をする能力がないという内容が確認された場合

（例．ロボットにはこのような判断をする能力がな

い），その回答は無効としてその参加者のデータは解

析から除外した．具体的には，Human-Action 条件の

6 名，Human-Inaction 条件の 2 名，Robot-Action 条件

の 3 名，Robot-Inaction 条件の 2 名，合計 13 名が解

析から除外された．よって，最終的には

Human-Action 条件 134 人，Human-Inaction 条件 123

人，Robot-Action 条件 115 人，Robot-Inaction 条件 126

人の，合計 498 人を解析対象とした． 

 

結果 

【設問 1-1】ロボットに期待すること 

「【設問 1-1】この時，[警備員 A 氏|警備ロボット

A]はどうするべきでしょうか？」について，記述内

容から「入れる」「入れない」「その他」の 3 つに分

類し、さらにその回答を警備員 A 氏と警備ロボット

A ごとにまとめて人数を比較した(図 2)．  

そこでエージェント条件別に三種類の回答をカイ

二乗検定にて解析した結果，人数の偏りは有意であ

った [χ2(2)=14.45, p <.01]．そこで残差分析を行った

結果，警備員Ａ氏の場合には「入れる」という回答

が，警備ロボットＡの場合には「入れない」という

回答が有意に多いことが明らかとなった．  

 

図 2：【設問 1-1】での回答人数 

 

図 3：【設問 2-1】での回答人数 

【設問 2-1】ロボットへの評価 

「【設問 2-1】 [警備員 A 氏|警備ロボット A]のこ

の行動はどのくらいの非難に値すると思いますか？

全く非難に値しない場合を「0」，最大限非難される

場合を「100」としたときの，非難度の数値を記入し

てください．」という質問に対して回答された非難度

を，Human-Action，Human-Inaction， Robot-Action，

Robot-Inaction，の四条件間で比較した（図 3）． 

これら非難度に関する二要因参加者間分散分析を

行った結果（独立変数 1：エージェントの違い（警

備員 A 氏/警備ロボット A）, 独立変数 2：行動の違

い（入れる決断/入れない決断），従属変数：非難度），

行動要因の主効果のみに有意差が存在していること

が観察された[ F(1, 497) = 5.88, p <. 05]．つまり，行

動主体が警備員であってもロボットであっても，女



性を美術館に入れなかった場合よりも，美術館に入

れた方が有意に高い非難度を示していたことが明ら

かとなった． 

【設問 3】ロボットのイメージ 

「【設問 3】 ロボットの話を読んでいた時のこと

を振り返って考えてみてください．どのような種類

のロボットをイメージしていましたか？ そのイメ

ージを思い出して，あなたがイメージしたロボット

に近い図を選択してください．」の結果を「警備ロボ

ット Aが 2人を美術館に入れる決断を下した条件」，

「警備ロボット Aが 2人を美術館に入れない決断を

下した条件」ごとにまとめて人数を比較した(図 4). 

「警備ロボット Aが 2人を美術館に入れる決断を

下した条件」と「警備ロボット A が 2 人を美術館に

入れない決断を下した条件」のどちらにおいても，

③,④,⑤,⑥が人数のほとんどを占めた．「警備ロボッ

ト A が 2 人を美術館に入れる決断を下した条件」の

シナリオを読んだ実験者には⑥，「警備ロボット A

が 2 人を美術館に入れない決断を下した条件」のシ

ナリオを読んだ実験者には④が一番多く選ばれた．

よってこの調査の参加者は，警備ロボット A につい

て，機械のような見た目のロボットではなく，人間

型のロボットだとイメージしながら回答をしていた

ことが明らかとなった． 

 

図 4：【設問 3】での回答人数 

 

【設問 1-2】へのテキストマイニング 

【設問 1-2】に対して，アンケートの記述形式欄の

記載内容を対象に，テキストマイニングのフリーソ

フトである KHcoder を用いて共起ネットワーク（語

－外部変数・見出し）の描画を行った．集計単位は

段落，最小出現数は 3，外部変数は入れる／入れな

い／その他，とした．中心性が高い単語ほど円が大

きくなっている．また，共起ネットワークに外部変

数を設定することで，「入れる」と回答した人の記述

から抽出された単語，「入れない」と回答した人の記

述から抽出された単語，その他の回答をした人の記

述から抽出された単語，それぞれの記述から抽出さ

れた共通の単語が一度に示される仕様になっている．

行動の主体が警備員A氏のシナリオにおける回答の

共起ネットワーク(図 5),行動の主体が警備ロボット

A のシナリオにおける回答の共起ネットワーク(図

6)を下に示す． 

 

図 5：警備員 A氏への回答の共起ネットワーク  

 

図 6：警備ロボット Aへの共起ネットワーク  

 

 行動の主体が警備員A氏のシナリオにおける回答

の共起ネットワーク(図 5)について，「入れる」と回



答した理由に着目すると，「チャンス」「最後」「願い」

「聞き入れる」「絵」「見る」という単語から，年老

いた女性の夢を叶えてあげたいという意見が見受け

られた．また，「閉館」「間際」「過ぎる」という単語

は，閉館時間を過ぎているわけではないため入れて

も問題はないという意見が多いことに関係している

と考えられた．「事情」という単語については，事情

を話せば責任者は理解してくれる，年老いた女性の

事情を考慮すべきだ，という意見が反映されている

と考えらえた．「入れない」と回答した理由に着目す

ると，「警備」「職務」「仕事」「ルール」「規則」「従

う」「守る」という単語が多く観察されることから，

警備員としてルールは守り，職務を全うしなければ

ならないという意見が汲み取れた．また，「話」とい

う単語について，年老いた女の話が本当か嘘である

かわからないという意見からだと読み取れる．「その

他」においては，「責任者」「相談」「確認」「入館」

という単語から，入館について自分で判断せず責任

者に対応してもらうという考えが多いことが示唆さ

れた．  

行動の主体が警備ロボットAのシナリオにおける

回答の共起ネットワーク(図 6)について，「入れる」

と回答した理由に着目すると，警備員 A 氏の場合と

同様に，「長年の夢」「願い」「絵」「叶える」という

単語から，年老いた女性の夢を叶えてあげたいとい

う意見が汲み取れた．「入れない」と回答した理由に

着目すると，「仕事」「事情」「ルール」「守る」「理由」

という単語から，いかなる理由や事情があってもル

ールを守り，警備の仕事を全うすべきだという意見

が読み取れた．また，「感情」という単語から，情に

流されてはいけないという意見が多いことも読み取

れた． 

図 4 では対処する相手である年老いた女性，図 6

ではシナリオの主人公であるロボットがそれぞれす

べての回答と共起性が強いことが確認できた．この

ことから，警備員 A 氏のシナリオでは対処する相手

が，警備員ロボット A のシナリオでは行動の主体が

評価の要因に繋がっていることが読み取れた． 

【設問 2-2】へのテキストマイニング 

【設問 2-2】に対して，アンケートの記述形式欄の

記載内容を対象に，テキストマイニングのフリーソ

フトである KHcoder を用いて共起ネットワーク（語

－外部変数・見出し）の描画を行った．集計単位は

段落，最小出現数は 2，外部変数は警備員入れる／

警備員入れない／警備ロボット入れる／警備ロボッ

ト入れない／，とした．中心性が高い単語ほど円が

大きくなっている．【設問 2-2】の，全シナリオの非

難度に対する自由記述における共起ネットワーク 

(図 7)を下に示す． 

 

図 7：非難度に関する共起ネットワーク 

 

この図より，「判断」「仕事」「閉館時間」「女性」

という単語は，ほぼすべての条件にて使用されてい

ることが確認された．また，Human-Action 条件と

Robot-Action 条件においては「人」「考える」，

Human-Inaction条件とRobot-Inaction条件においては

「ルール」「守る」「正しい」という単語の共起性が

高いことが確認された．よって，Action 条件には人

の気持ちを汲み取ることが，Inaction 条件にはルール

を遵守することが深く関わっていると読み取れた． 

 Human-Action 条件において，「事情」「迷惑」「問

題」という単語から，年老いた女性の事情を汲みつ

つ美術館の迷惑にならないかを非難度の判断材料に

していることが読み取れた．次に Human-Inaction 条

件において，「忠実」「責任」「職務」という単語から

警備員としての仕事を果たしていることが非難度の

判断材料にしていることが読み取れた．そして

Robot-Action 条件においては，抽出された単語の種

類が少なく，固有の単語が観察されなかった．最後

に Robot-Inaction 条件において，「プログラム」「行動」

という単語から，ロボットの機能自体が非難度に影

響を与えていることが読み取れた． 

 

考察 

ロボットがすべきこと 

【設問 1-1】について，警備員 A 氏のシナリオに

おいては入れるべき，警備ロボット A のシナリオに

おいては入れないべきであるという意見がそれぞれ



最多となった．この結果から，人間とロボットに求

められる道徳的価値観に違いがあることが明確にな

った．また，【設問 1-2】において，警備員 A 氏のシ

ナリオでは「年老いた女性」という単語が，警備員

ロボット A のシナリオでは「ロボット」という単語

がすべての回答と共起性が強いことが確認された． 

このことから，回答者と同じ人間が主人公となっ

ている警備員A氏のシナリオでは対処すべき問題で

ある年老いた女性に視点が置かれた記述が多い一方，

警備ロボットAのシナリオではロボットがどのよう

な立場であるかや，どんな責任をとればよいかとい

う記述が多いことが読み取れた．そのため，年老い

た女性の気持ちを汲むと「入れる」行為，警備員で

あるロボットの仕事を考えると「入れない」行為が

賢明であると判断されたのではないかと考えられた．

つまり，警備員 A 氏の場合は行動主体を自分に置き

換えて考えることが出来るが，ロボットは何者とし

て捉えればよいか分からない人が多いのではないか

と考えられた．しかし，ロボットにも心や感情があ

ると断定したり、人の心を持ったロボットへの進化

を望む意見があったことから，ロボットを人間と同

等に見ている人が少数いることも確認された．これ

らのことから，ロボットに対する考え方が人によっ

てバラバラであり，ロボットへの道徳的価値観や責

任の境界線があやふやであるため，警備員の選択と

して無難である「入れない」行為が多く選ばれたの

だと考えられた． 

行動後のロボットへの評価 

非日常的モラルジレンマ課題を取り上げた Malle

らの研究[1]と日常的モラルジレンマ課題を取り上

げた田畑・小松の研究[2]では，Human-Inaction より

も Human-Action，Robot-Action よりも Robot-Inaction

が非難度は高くなっている(図 8)． 

 

図 8：田畑・小松[2]における非難度 

しかし，図 3 から分かるように，本研究での人間

とロボットへの非難度はどちらもAction条件が高く

なっている． つまり，先行研究では行動を起こさな

かった人間より行動を起こさないロボットが非難さ

れていたが，本研究では人間もロボットも行動を起

こす方がより非難されるという異なる結果になった．

このことから，「板挟み型日常的モラルジレンマ課

題」はエージェントが重視された先行研究と違い，

行動が要因となっていることが明らかとなった．こ

の結果について【設問 2-1】，【設問 2-2】を通して考

察する． 

【設問 2-1】について，まず警備員 A 氏のシナリ

オにおいて，【設問 1-1】の結果で「入れる」という

意見が多かったにも関わらず，Human-Inaction の非

難度は 0～10 が半分程を占めた．また，【設問 2-2】

の外部変数を非難度とした Human-Inaction の共起ネ

ットワークより，非難度 0～20 は「守る」「判断」「職

務」「忠実」という言葉がキーワードになっていた．

このことから，年老いた女性に情がわいて入れてあ

げたいと思う人が多い一方，いざ警備員 A 氏が入れ

ないと判断しても警備の仕事を遂行しただけである

から非難はしないのだと考えられた．次に警備員ロ

ボット A のシナリオにおいて，【設問 1-1】の結果で

「入れない」という意見が多く，【設問 2-1】でも同

じような結果が出た．そして，【設問 2-2】の外部変

数を非難度とした Robot-Inaction の共起ネットワー

クより，非難度 0～20 は「仕事」「プログラム」「職

務」「遂行」という言葉がキーワードになっていた．

また，「仕方がない」というキーワードが非難度

5,15,30,40 に現れている．これらのことから，ロボッ

トは果たすべき仕事を遂行すべきであり，そのよう

にプログラムをされているのだから年老いた女性を

入れないと判断をしたことは仕方がないため非難に

値しないのだと考えられた． 

つまり，「板挟み型日常的モラルジレンマ課題」の

ように、上司や世間体などが絡んでくると人間やロ

ボットという立場は無関係になると考えられるので

はないか．顧客の願いを蔑ろにしたとしても，自分

よりも上の立場にいる責任者の命令を遂行すること

に対しては，人間でもロボットでも非難はできない

のではないかと考えられる．これは，日本人の真面

目で，周りに合わせることが正しいという教育を受

けてきた性格が反映されており，文化や国が変われ

ばもっと違う実験結果が出るのではないかと考えら

れた． 

ロボットへのイメージ 

【設問 3】について，Malle らの研究[1]では，より



機械に近いロボットがイメージされていたが，本研

究では③から⑥のような人間に近いロボット像が選

ばれている．理由として，年老いた女性の話を聞い

ていたり、どうするべきか判断する状況に置かれて

悩んでいる状況が，まるで人間のようであるからで

はないかと考える．そして，Robot-Action を読んだ

実験者には⑥が最も多く選ばれた．この結果から，

ロボットが年老いた女性に情けをかけるという行為

には感情が伴っている，つまり人間らしさを感じた

ために，人間の姿にかなり近い⑥が多く選ばれたの

ではないかと考えられる．また，Robot-Inaction を読

んだ実験者には④が最も多く選ばれた．この結果か

ら，④はソフトバンクのロボット Pepper に見た目が

似ているため，世の中の人々が考える受付や人と会

話することができるロボット像はPepperになってい

るのではないかと考えられた．①、②がほとんど選

ばれなかった理由は，タイヤ部分がより作業用のロ

ボット感が出てしまっていたためと思われる． 

おわりに 

 本研究では，ロボットが将来的に担当するであろ

う立場として，「専門家のアシスタントとして顧客と

コミュニケーションを行う」という立場を想定し，

「上司からの命令」と「顧客からの要求」との間で

主人公が板挟みになるという「板挟み型日常的モラ

ルジレンマ課題」を提案した．そして，そのような

状況に置かれたロボットが人間からどのように認識

をされていたのかを把握するための調査を行った．

その結果，これまでのモラルジレンマ課題とは異な

り，エージェント要因ではなく行動要因のみに影響

を受けるという結果が得られた．具体的には，従来

のモラルジレンマ課題で見られたような，行動をし

ないロボットに対して有意に非難度が高いという傾

向は観察されず，行動をしたロボットおよび人間の

方が有意に非難度が高いという結果が観察された． 

 この結果から，板挟み状態になっている行動主体

は，それが人間であってもロボットであっても，「上

司からの命令」に従うことが求められているという

ことが明らかとなった．この結果は，従来のモラル

ジレンマ課題において安定的に観察されていた，人

間への非難度とロボットへの非難度は異なっている

という HR Asymmetry が観察されなかったという点

において非常に興味深い．特に，ロボットがすべき

ことと人間がすべきことが大きく異なっているにも

かかわらず（【設問 1-1】），行動後の評価には差が生

じていないことは非常に興味深い．Komatsu, Malle 

and Scheutz [5]は，ロボットが登場するモラルジレン

マ課題における日米差についての調査を行い，この

二国間においてロボットに求める社会的規範は異な

るものの，行動後のロボットへの評価は同じである

ことを実験的に示している．今後はこの調査の結果

と，本研究結果とを慎重に比較することで，ロボッ

トがすべきこと，ロボットへの評価といったロボッ

トへの認識に影響をおよぼす要因についてより深く

検討していきたい． 
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