
対話型擬人化エージェントの言語的配慮に対する受容性の

異文化比較に関する研究 

－クラウドソーシングによる大規模印象調査－ 

A cross-cultural study of the receptivity of interactive life-like agents to linguistic 

considerations 

片上大輔 1,2 山本隆太郎 2 宮本友樹 2 宇佐美まゆみ 3 

Daisuke Katagami1,2, Ryutaro Yamamoto2, Tomoki Miyamoto2, and Mayumi Usami3 

1東京工芸大学大学工学部コンピュータ応用学科 
1Faculty of Engineering, Tokyo Polytechnic University 

2東京工芸大学大学院工学研究科 
2 Graduate School of Engineering, Tokyo Polytechnic University 

3国立国語研究所 
3 National Institute for Japanese Language and Linguistics 

 

Abstract: 人は会話において相手と良好な関係性を築くために心理的距離や立場を考慮して言

語的配慮を選択するといわれており，人とエージェントの会話においても，関係性構築に有効な

言語的配慮が存在すると考えられる．Brown らによれば，ある発話行為によるフェイス侵害度

は，「話者同士の社会的距離」，「相対的な力の差」，「当該文化における負担度」によって求まる

とされており，AI や擬人化システムに対する考え方の違いなども含めて，ある言語的配慮の効

果は別の文化では効果がないか逆効果となることも考えられる．HAI における言語的配慮の効

果について，比較的大規模な調査を行ったのでその結果について報告する． 

 

１．はじめに 

人工知能研究の発展により知的な対話システムや

ロボットが開発され，様々な場面において自然言語

や表情やジェスチャーなどのマルチモーダル情報を

用いて人間とシステム間の意思疎通が行なわれるよ

うになってきた．心理学・社会言語学・語用論など

の研究分野においては，人間の発話方略や配慮によ

り参加者相互に及ぼされる影響について様々な研究

がなされてきたが，一方で，近年開発されている対

話型システムは人間として自然な対話を最大の目標

としているものの現時点では自然な会話は困難であ

り，発話方略や配慮による違いが人に与える印象や

関係性構築にもたらす効果に関する議論は進んでい

ない． 

バーチャルキャラクタやコミュニケーションロボ

ット等の対話型擬人化エージェントによる言語的な

配慮に着目した研究として，ポライトネス理論[1]の

発話方略をエージェントの発話設計に応用し，その

受容性を実験的に検証する取り組みがなされている

[2-4]．例えば宮本らの研究[2]は，ユーザと雑談する

擬人化エージェントが対話相手との心理的な距離を

縮めるための方略であるポジティブ・ポライトネス・

ストラテジー（PPS）を用いる実験条件と，相手との

心理的な距離を維持するネガティブ・ポライトネス・

ストラテジー（NPS）を用いる実験条件を設定し印象

評価を行なった．実験の結果，全体的な印象として

は NPSが有意に高評価であったものの，PPSは NPS

よりも有意にエージェントの機械らしい印象を軽減

する効果がみられた．この一方で，運転支援ロボッ

トを対象とした研究[3]では，全体的な印象として

PPSがNPSよりも有意に高評価であることが報告さ

れている．また，ロボットがユーザに対して助けを

求めるシチュエーションを対象とした Srinivasan ら

の研究[4]においても，PPSが有意に高評価であった．

これらの従来研究では，エージェントによる言語的

配慮が受容性に影響を及ぼすことが示されている．

一方で，それぞれの研究が特定の言語・文化・シチ

ュエーションのみを対象として実験を行なっている．

そのため，各研究で対象としていない言語・文化・
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シチュエーションに対して知見がどの程度広く貢献

できるのかは不明である．Brown らによれば，ある

発話行為によるフェイス（対話における欲求，面子）

の侵害度は，「話者同士の社会的距離」，「相対的な力

の差」，「当該文化における負担度」によって求まる

[1]とされており，ある言語的配慮の効果は別の文化

では効果がないか逆効果となることも考えられる．

また，AI やロボットが社会に導入されることに対す

る捉え方の文化差が報告されている[5]．このことか

ら，幅広いユーザに対して適切な言語的配慮を行な

うことのできる対話型擬人化エージェントの実現に

向けて，AI や擬人システムとの「対話（会話）」に関

する根本的な捉え方の文化差について検討すること

も有用である． 

そこで本研究では，異なる文化的背景を持つ実験

参加者を対象として以下 2つの調査を実施する． 

⚫ 調査 1：社会に進出するロボットとの対話に関

する受容性の質問紙調査． 

⚫ 調査 2：マルチモーダル情報を備えた対話型擬

人化エージェントとの対話を想定した印象評

価． 

調査の方法として，クラウドソーシングサービスを

用いて実験参加者を募りオンライン上で質問紙調査

を実施する．本研究では，エージェントによる言語

的配慮に対する受容性の異文化比較研究の第一歩と

して，日本語母語話者と米国英語母語話者を対象と

する．日本語母語の参加者募集には Crowd Works，

（米国）英語母語話者の募集には Amazon Mechanical 

Turkを用いる． 

 

２．異文化比較調査実験 

２．１ 実験目的と概要 

本実験の目的は，1 章で述べた調査 1 及び調査 2

を通して対話型擬人化エージェントにおける受容性

の文化差について考察することである．以下に各調

査の概要を述べる．本実験は，東京工芸大学研究倫

理委員会の承認を得て行なった． 

（１）調査 1：社会に進出するロボットとの対話に関

する受容性の質問紙調査 

 固有の擬人化エージェントを指定せずに，社会に

参画するロボット全体に対して抱いている否定的態

度と不安印象を実験参加者に評価してもらう．評価

尺度としてロボット否定的態度尺度（Negative 

Attitudes toward Robots Scale: NARS）[6]とロボット不

安尺度（Robot Anxiety Scale: RAS）[7]を使用する．

NARS は，ロボット対話状況否定的態度（6 項目），

ロボット社会的影響否定的態度（5項目），ロボット

対話感情否定的態度（3 項目）の 3 つの下位尺度か

ら構成され，5 段階のリッカート法で評価される．

RAS は，ロボット会話能力不安（4項目），ロボット

行動特性不安（4項目），ロボット対話不安（3項目）

の 3 つの下位尺度から構成される．各項目は 6 件法

（1：全く不安に思わない，2：ほとんど不安に思わ

ない，3：あまり不安に思わない，4：少し不安に思

う，5：かなり不安に思う，6：非常に不安に思う）

で評価される． 

（２）調査 2：マルチモーダル情報を備えた対話型擬

人化エージェントとの対話を想定した印象評価 

 対話型擬人化エージェントと対話する想定の動画

を参加者に視聴してもらい，その印象を評価しても

ら う ． 評 価 に は Godspeed Questionnaire[8] と

Technology Acceptance Model（TAM）[9]を使用する．

Godspeed 尺度は，人間のロボットに対する代表的な

5 つの知覚の構成概念，「擬人化」，「生命性」，「好ま

しさ」，「知性の知覚」，「安全性の知覚」を，形容詞

対項目のどちらにより近いかを 5 段階の SD 法で評

価する心理尺度である．TAM はエージェントが人々

に受け入れられる・拒否される要因を予測すること

を目的として提案された 5段階のリッカート法（1：

全くそう思わない～5：全くそう思う）で評価する心

理尺度である（表 1）． 

調査 1 及び調査 2 には，日本人・アメリカ人の実

験参加者がそれぞれ 234 人ずつの参加した．その中

から不備のある回答を除く日本人実験参加者 232 人

とアメリカ人実験参加者 227 人の回答の分析を行な

う． 

２．２ 実験動画の作成 

 調査 2 で使用する動画を作成する．動画の内容は

マルチモーダル情報を備えた対話型擬人化エージェ

ントとのやり取りの再現動画となる．シチュエーシ

ョンによる印象の違いに対応するために異なるシチ

ュエーションを用意する．シチュエーションの違い

として挙げられるのは，「タスク指向か非タスク指向

か」と「エージェントとユーザの関係」の違いであ

る．本研究で使用するシチュエーションとして，エ

ージェントから一方的に補助を受けて目的地に向か

うタスク指向の運転支援エージェント，エージェン

トと親しい間柄で会話をする非タスク指向の家庭内

エージェント，エージェントとのやり取りを通して

目的地を決めるタスク指向の旅行代理店エージェン

トを採用する．それぞれのシチュエーションに合わ

せたシナリオを用意し，発話内容に合わせて擬人化

エージェントの表情を動かす．シチュエーションご

とのエージェントの様子を図 1に示す． 

シチュエーションによるタスクの差だけでなく，



エージェントの用いる言葉遣いで印象は変化する．

それぞれのシチュエーションに適した言葉遣いを比

較するためにエージェントの発話シナリオも複数用

意する．エージェントの発話設計のために，社会言

語学，語用論の知見であるポライトネス理論[1]を活

用する．本研究では，敬語を主体とした最も丁寧な

発話を行う敬体条件，敬語を用いず自然体な発話を

行う常体条件，ポライトネス理論で定義されている

代表的な発話方略である相手との心理的距離を積極

的に縮めようとするポジティブ・ポライトネス・ス

トラテジー（PPS）条件の発話シナリオをそれぞれ用

意する．運転支援シチュエーションのシナリオの例

を表 2に示す． 

２．３ 実験設定 

実験参加者には以下の流れで評価実験に取り組ん

でもらう． 

調査 1：社会に進出するロボットとの対話に関する

受容性の質問紙調査 

調査 2：マルチモーダル情報を備えた対話型擬人化

エージェントによる対話の様子の動画視聴と評価 

 調査 1 については，全ての実験参加者が同じ質問

紙に回答する．アメリカ人参加者に対しては[6,7]の

尺度の原文を提示し，日本人参加者に対しては[10]

の日本語訳を提示した． 

 調査 2 については，日本語における文末表現（敬

語/友達口調（ため口））が英語には無いことから，実

験参加者の母語によって異なる数の実験条件を設定

した．具体的な実験条件を以下に示す． 

＜日本＞ 

⚫ シチュエーション要因（被験者間，3 水準：運

転支援，家庭内，旅行代理店） 

⚫ 発話方略要因（被験者内，3水準：敬体（NPS的），

常体（PPS的），PPS） 

以上から，3（被験者間）×3（被験者内）の混合

計画である． 

＜アメリカ＞ 

⚫ シチュエーション要因（被験者間，3 水準：運

転支援，家庭内，旅行代理店） 

⚫ 発話方略要因（被験者内，2水準：敬体（NPS的），

PPS） 

以上から，3（被験者間）×2（被験者内）の混合

計画である． 

２．４ 実験結果 

（１）調査 1について 

NARS と RAS の実験結果のグラフを図 2 に示す．

t 検定の結果，ロボット対話否定的態度，ロボット社

会的影響否定的態度，ロボット行動特性不安，ロボ

ット対話不安の項目で日本人よりもアメリカ人の方

が有意に否定的な印象を示した（ps < 0.01）．逆にロ

ボット対話感情否定的態度の項目ではアメリカ人よ

りも日本人の方が有意に否定的な印象を持った（p < 

0.01）．ロボット会話能力不安の項目については，有

意差はみられなかった（p > 0.1）． 

（２）調査 2について 

表 1 TAM[9]より抜粋した下位尺度と質問項目 

利用しようとする意向（ITU） 

近い将来，私はこのロボットを使うだろうと思う． 

近い将来，私はこのロボットを使うことになると思う．  

近い将来，私はこのロボットを使うつもりである． 

使用する際の楽しさの知覚（PENJ） 

このロボットに話しかけられるのは楽しい． 

このロボットと一緒に何かをするのは楽しい．  

このロボットは楽しいと思う． 

このロボットは魅惑的だと思う． 

このロボットはつまらないと思う． 

対話の際の社会的存在の有無（SP） 

このロボットと対話していたとき，本当の人間と話しているかのように感じた． 

ときどき，このロボットが本当に私のほうを見ているかのように感じた． 

このロボットが生き物であると想像できる． 

このロボットが実在の人間ではないと思う． 

ときどき，このロボットが本音を出しているように見える． 

技術の信頼性（Trust） 

このロボットがアドバイスをくれたら，私はこのロボットを信頼するだろう． 

私はこのロボットがくれたアドバイスに従うだろう． 

 



本稿では，日米間の評価値の比較に着目した分析

結果を述べる．擬人化エージェントとの対話動画を

視聴した後に行ったアンケート結果のグラフを図 3

～図 8 に示す．各図において日米間の評価値の比較

を行なうため，対応の無い t 検定を適用した． 

敬体条件について，運転支援エージェントの評価

値（図 3）は安全性の知覚以外の項目で日本人よりも

アメリカ人参加者の方が高い値を示し，擬人化，生

命性，ITU，PENJ，SP において有意差がみられた（ps 

< 0.01）．好ましさ，知性の知覚，Trust の項目におい

ては有意差がみられなかった（ps > 0.1）．家庭内エー

ジェントの評価値（図 4）は，全ての項目で有意差が

みられ（ps < 0.05），安全性の知覚のみ日本人の評価

値が有意に高かった．一方で旅行代理店エージェン

トの評価値（図 5）は，安全性の知覚に有意差がみら

れなかった（p > 0.1）．その他の項目では家庭内エー

ジェントと同様の方向性で有意差がみられた（ps < 

0.01）． 

 PPS 条件について，運転支援エージェントの評価

値（図 6）は，敬体条件と異なり安全性の知覚に有意

差がみられなかった（p > 0.1）．また家庭内エージェ

ントの評価値（図 7）についても敬体条件と大きく異

なる結果となり，有意差がみられたのは ITUと Trust

のみであった（ps < 0.01）．旅行代理店エージェント

については，好ましさ，SP において 5%水準の有意

差（ps < 0.05），知性の知覚，ITU，PENJ，Trust にお

いて 1%水準の有意差（ps < 0.01）がみられた．一方

でその他の項目では有意差がみられず（p > 0.1），敬

体条件と比較して文化差がやや小さかった． 

 

３．考察 

（１）調査 1：社会に進出するロボットとの対話に関

する受容性の質問紙調査 

NARSとRASの実験結果からアメリカ人は日本人

と比べると，ロボットとの対話や，ロボットが社会

に進出することに対して否定的で不安を感じている

ことが示された．また，ロボット対話感情否定的態

度の項目で日本人よりも評価が低いことから，ロボ

ットと対話することで日本人よりも前向きな気持ち

になりやすいと感じていることが示された． 

（２）調査 2：マルチモーダル情報を備えた対話型擬

人化エージェントとの対話を想定した印象評価 

エージェントを利用しようと思う意向を示す ITU

の評価の差は大きく，日米間の印象に差があること

が示された．アメリカ人参加者は擬人化エージェン

ト全体に対する否定的態度や不安な印象が日本人参

加者より強い傾向にあったが，その一方で，擬人化

エージェントと疑似的な対話を行なうシチュエーシ

ョンにおいて日本人参加者よりも受容性（エージェ

ントの利用意向）を高めることが可能であることが

示唆された．また，図 4，図 7 に示されるように家

庭内エージェントにおける敬体発話条件の日米間の

差は大きく，PPS 発話条件の日米間の差はあまりみ

られなかったことから，異文化間の受容性の差に発

話条件の違いが影響していることが示された． 

 

４．おわりに 

本研究では，三つのシチュエーションを想定した

擬人化エージェントの受容性の異文化間比較調査実

図 1 各シチュエーション動画におけるエージェ

ントの様子 

(a) 運転支援エージェント 

(b) 雑談エージェント 

(c) 旅行代理店エージェント 



験を行なった．実験の結果から，アメリカ人参加者

は擬人化エージェント全体に対する否定的態度や不

安な印象が日本人参加者より強い傾向にあったが，

その一方で擬人化エージェントと疑似的な対話を行

なうシチュエーションにおいてアメリカ人参加者に

対する受容性を日本人参加者よりも高めることが可

能であることが示唆された．今後，調査対象とする

国を広げていく予定である． 
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シートベルトの確認をして頂けます

か？ 

シートベルトの確認をしてもらえ

る？ 

シートベルトを付けているね． 

今日は雨が降っていますので，注意した

方が良いかもしれません． 

今日は雨が降っているので，少し注

意した方がいいかもしれないよ． 

今日は雨が降っているので，気を

つけようね． 

次の交差点を右に曲がれますか？ 次の交差点を右に曲がれる？ 次の交差点を右に曲がろう． 

横断歩道があります．歩行者に注意して

ください． 

横断歩道があるよ．歩行者に注意し

てね． 

横断歩道があるよ．歩行者に注意

しようね． 

この先，事故多発地点です．注意してく

ださい 

この先，事故多発地点だよ．注意し

てね． 

この先，事故多発地点だよ．注意

しよう． 

車間距離が近づいています．もう少し開

けられますか？ 

車間距離が近づいているよ．もう少

し開けられる？ 

車間距離が近いよ．もう少し開け

よう． 
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ロボット対話否

定的態度

ロボット社会的

影響否定的態度

ロボット対話感

情否定的態度

日本 アメリカ
否定的に思う否定的に思わない

** p < 0.01

*
*

 
*
*

 
*
*

 

1 2 3 4 5 6

ロボット会

話能力不安

ロボット行

動特性不安

ロボット対

話不安

日本 アメリカ

非常に不安に思う全く不安に思わない

** p < 0.01

*
*

*
* 

図 2 ロボット対話に対する否定的態度（上）と不

安尺度（下）の日米比較 
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図 3 運転支援エージェントにおける敬体の日米

比較 
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図4 家庭内エージェントにおける敬体の日米比較 

** p < 0.01, * p < 0.05 
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図 5 旅行代理店エージェントにおける敬体の日米

比較 
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図 6 運転支援エージェントにおける PPS の日米比

較 

** p < 0.01, * p < 0.05 
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図 7 家庭内エージェントにおける PPSの日米比較 

** p < 0.01 

1

2

3

4

5
日本 アメリカ

* ** 
** * 

* 
** 

図 8 旅行代理店エージェントにおける PPS の日

米比較 

** p < 0.01, * p < 0.05 
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