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Abstract: 人が行っているティッシュ配りや街頭募金などにおいて，声を掛ける側は無視される

ことによるストレス，声を掛けられる側は声を掛けられることによる不安やストレス，相手を怪

しく思うなどの精神的負担がかかる．この現象を身体性社交不安蓄積効果と定義し，軽減させる

ことを目的とした研究を進めている．本研究では，VR 歩行ができるシステムを開発し，移動す

る軌跡と，身体性社交不安蓄積効果の軽減を検証する． 

 

1．はじめに 

 人が行っているティッシュ配りや街頭募金などに

興味を持たず，無視する人や不安に感じる人がいる．

声を掛ける側は相手に無視されることによるストレ

スが溜まり，声を掛けられる側は興味がないのに声

を掛けられることによる不安やストレス，相手を怪

しく思うなどの精神的負担がかかる．短時間にお互

い精神的負担がかかっており，この現象を「身体性

社交不安蓄積効果」と定義する．身体性社交不安蓄

積効果を軽減するために，本研究では声を掛ける側

にデジタルサイネージを用いた擬人化エージェント

を使用する．デジタルサイネージとは，交通機関や

店頭などの場所で，ディスプレイなどの電子機器を

使って情報発信するものである．デジタルサイネー

ジを用いた擬人化エージェントにすることで声を掛

けられる側の身体性社交不安蓄積効果の軽減手法の

提案をする． 
デジタルサイネージを用いたエージェントによる

研究[1,2,3]は行われているが，相手に「興味」を持

ってもらうためのデザイン面の研究であり，人にか

かっている精神的負担についての研究は行われてい

ないため，追究する必要がある．先行研究[4,5]では，

デジタルサイネージに投影された擬人化エージェン

ト，または人のティッシュ配りを行っている動画を

視聴してもらい，精神的負担についてのアンケート

と実際に遭遇した場合の移動する軌跡（以降，移動

軌跡）を描画してもらう実験を行った．実験の結果，

擬人化エージェントの方が人よりも身体性社交不安

蓄積効果を軽減できる可能性が示唆された．しかし，

実験参加者に現実世界を想定した移動軌跡を描画し

てもらったが，現実世界で行う移動軌跡とは完全に

一致するわけではなく，少なからずズレが生じる可

能性ある． 
本研究では，街頭での声掛けに対して精神的負担

を感じていることと，声掛けをしている人のイメー

ジを調査するための事前調査を行う．またVR空間を

歩行できるシステムを開発し，VR空間内でデジタル

サイネージに投影された擬人化エージェント，ロボ

ット型の3Dモデル，人型のリアル3Dモデルのいずれ

かがティッシュ配りをしていた時の，移動軌跡と

PSAAEの軽減を検証する． 

 

2．デジタルサイネージの擬人化エー

ジェントの提案 

2.1 身体性社交不安蓄積効果 

 街頭やお店などで人と対面で話すとき，声を掛け
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る側は，無視や断られたときによるストレスによる

精神的負担がかかる．声を掛けられる側は，その人

を怪しく思ったり，不安に感じたり，緊張，恥ずか

しいなどによる精神的負担がかかる． 

 また，人と対面で話すときの距離，パーソナルス

ペースによる精神的負担もある．エドワード・T・ホ

ールは，対人距離を4つのゾーンに大別し，さらに近

接相と遠方相の2つに分類している[6]．本研究での

対人距離として，「個体距離」と「社会距離」の2つ

が該当すると考える． 

 個体距離とは，相手の表情が読み取れる空間のこ

とである．声掛け場面で例えると，募金するときや

ティッシュを受け取るときなどの距離になる．社会

距離とは，相手に手は届きづらいが，容易に会話が

できる空間のことである．例として，移動中に募金

活動やティッシュ配りの呼び掛ける声が聞こえ，話

しかけられる距離になる．また，対人距離に関する

研究として，野瀬らは他者の近接に伴う瞬目活動の

増加は，接近者に対する印象によって影響を受ける

可能性を示唆している[7]． 

 募金活動やティッシュ配りなどの声掛け場面は，

大体の人が初対面のため，相手との距離が近いと不

安に感じたり，ストレスを感じたりする．また周囲

の目を気にすることによる精神的負担もある．「気

にする」とは，声を掛けられる側が，周りの人にど

う思われているのか，どのくらい注目されてしまっ

ているのかなどの不安と緊張による精神的負担のこ

とである． 

 このように，人との対面，声を掛ける側の発話内

容，対人距離（個体距離と社会距離），周囲の目に

よる4 つの精神的負担を「身体性社交不安蓄積効果

（Physical Social Anxiety Accumulation Effect）」，

（以降，PSAAE）と定義する（図1）．先行研究[4,5]

で提案されたPSAAEを本研究でも用いる． 

2.2 軽減できる精神的負担 

 PSAAEの軽減できると考えられる精神的負担は，緊

張，恥ずかしい，ストレス，不安の4つである（表1）．

しかしPSAAE全てを軽減することは難しい．例えば，

恥ずかしいと感じる精神的負担を軽減できてもスト

レスを感じたまま，もくしは増加してしまうことも

考えられる．また，4つ全てを軽減することや，必ず

PSAAE 

個体距離 

社会距離 

声を掛ける側 声を掛けられる側 

ちょっとお時間 

よろしいですか？ 

視線 

視線 

視線 

視線 

視線 

図 1 身体性社交不安蓄積効果コンセプト[4,5] 

 
表 1 軽減できると考える精神的負担と仮説 

精神的負担 仮説 
緊張 人と違い身体性に対する緊張が軽減される 
恥ずかしい 周りから見られる人同士のやり取りより擬人化エージェントのやり取りの方が気軽であ

る 
ストレス 人と比べて無理矢理な行動がなく，気軽に擬人化エージェントとコミュニケーションが

とれる 
不安 初対面の人よりも怪しく思う考え方が軽減される 

 



しも4つの精神的負担を感じているとは限らない．そ

こで本研究では，精神的負担を1つ以上軽減できたら

PSAAEを軽減できたと言えたとする． 

 

3．関連研究 

3.1 F陣形システム 

小林らは，インタラクションを個対個から個対多

への情報伝達の対象の拡大が可能な擬人化エージェ

ント位置決定アルゴリズムを構築し，アルゴリズム

を利用して実際にインタラクティブデジタルサイネ

ージ（IDS）を構築した[8]．エージェント位置決定

アルゴリズムを構築するために会話構築検知のため

の分析単位として F 陣形システムを用いている（図

2）．F 陣形システムとは，二人かそれ以上の人が集

まって面と向かうことによって空間 が維持される

現象を説明し，その会話を取り囲む環境も含むイン

タラクション全体を理解するための分析概念のこと

である．この研究では，擬人化エージェントを用い，

エージェントの説明を受けている観客との O 空間を

大きく崩すように位置変化させることでその他の観

客にエージェントと会話しているような位置変化が

あるかを検証している．実験の結果，エージェント

の立ち位置が変化することで印象が変化することと，

興味や記憶に残りやすくなることが言えるのではな

いかと考察している． 

3.2 デジタルサイネージの実例 

デジタルサイネージの擬人化エージェントが店舗

などに使われている実例として，株式会社ティファ

ナが開発した，AI さくらさんがある[9]．AI さくら

さんとは，音声とテキストでユーザからの質問に回

答する人工知能接客システムである．300 社以上の

企業や店舗などに使われており，タッチパネル操作

だけでなく，音声による案内や軽い雑談もできる．

AI さくらさんは，受付やテレワークなどの困ってい

る人や業務のサポートをするシステムであり，サイ

ネージ接客も行うことができるが，本研究のデジタ

ルサイネージの擬人化エージェントは擬人化エージ

ェントから声を掛けるシステムのため，AI さくらさ

んとは少し違った相手を引きつけるエージェントの

動作や発話内容を考える必要がある． 

3.3 身体性社交不安蓄積効果の軽減と移

動軌跡の比較 

 デジタルサイネージの擬人化エージェントと人の

PSAAE を比較する研究として，デジタルサイネージ

に投影された擬人化エージェントまたは人のティッ

シュ配りを行っている動画を視聴してもらい，精神

的負担についてのアンケートと実際に遭遇した場合

の移動軌跡を描画してもらう実験を行っている

[4,5]． 

実験方法として，実験参加者にはティッシュ配り

をしている人の動画，または擬人化エージェントの

どちらかの動画を視聴してもらう前に精神的負担に

ついての事前アンケートに回答してもらう．その後，

動画・移動軌跡のアンケート項目で動画の状況設定

を把握した後に，人または擬人化エージェントの動

 
図 2 F 陣形システム[8] 

 

図 3 PSAAE の効果を計測するための目的地まで

の移動軌跡記入用紙（人型ロボット用：被験者例） 

 



画を視聴してもらう．動画 5 秒程度のものとなって

おり，何度見てもよいものとした．動画視聴後にあ

なた（実験参加者）から目的地までの移動軌跡を画

像に記入してもらう（図 3）．移動軌跡は 1 マス 1m と

し，縦 20m，横 10m の範囲であなた（実験参加者）か

らスタートし，目的地までをゴールとして，一筆書

きで記入してもらう．左側を壁にしているのは，軌

跡の移動をできるだけ右に統一させるためである．

最後に実験後アンケートで精神的負担についてのア

ンケートとリアリティに関するアンケートに回答し

てもらう．実験後アンケートの質問項目は表 2 に示

す．評価方法は 1「全くそう思わない」から 7「非常

にそう思う」の 7 段階のリッカート尺度で評価し，

7 に行くほど高い評価になる．実験の結果，移動軌跡

から人の方が距離をとって移動すること，各精神的

負担の評価から擬人化エージェントの方が人よりも

PSAAE を軽減できる結果となった．この研究では，実

験参加者の主観的な移動軌跡になるが PSAAE が存在

することを示しており，実験参加者の主観的な移動

軌跡と VR 空間または現実世界の移動軌跡は，おおよ

そ一致すると考察している．しかしながら，主観的

な移動軌跡と VR 空間または現実世界の移動軌跡は

完全に一致するわけではなく，少なからずズレがあ

ると考えられる． 

4．精神的負担の事前調査 

 本実験の VR 歩行システムを作成する前に，街頭や

駅前など声掛けに対して精神的負担を感じている，

また擬人化エージェントが声掛けをしている場合に

対して感じる精神的負担とイメージ調査を行う．事

前調査はクラウドワークスを用いて Google フォー

ムに回答してもらう方法で行い，100名（男性 59名，

女性 41 名）に回答してもらった．また，本調査では

擬人化エージェントを 3D モデルと言い換えている． 

声掛けに対して感じる精神的負担と PSAAE の比較

を人と擬人化エージェントで比較する．評価は 7 段

階のリッカート尺度を用い，「1．全くそう思わない

～7．非常にそう思う」の 7 に行くほど高い評価にな

る．質問の流れは以下のようになる． 

① 実験参加者の性別，年齢 

② 人の声掛けに対する精神的負担について（4 つ

の精神的負担と PSAAE について） 

③ 人のティッシュ配りを実際に見た時があるか 

④ （③で「はい」と回答した場合）実際に受け取

ったことがある，ティッシュ配り以外に街頭な

どで話しかけられたことはあるか 

⑤ 人のティッシュ配りのイメージについて（性別，

年齢，自由記述） 

表 2 軽減できると考える精神的負担と仮説 
質問 1 ティッシュ配りをする人（人型ロボット）に対して緊張した 
質問 2 ティッシュ配りをする人（人型ロボット）に対して恥ずかしかった 
質問 3 ティッシュ配りをする人（人型ロボット）に対して不安を感じた 
質問 4 ティッシュ配りをする人（人型ロボット）に対してストレスを感じた 
質問 5 ティッシュ配りをする人（人型ロボット）の見た目が気になった 
質問 6 ティッシュ配りをする人（人型ロボット）の発話内容が気になった 
質問 7 実際にあなたが街頭やお店などで人（人型ロボット）に呼びかけられたとき，立ち止まって話

を聞く 
質問 8 周囲の目が気になった 
質問 9 実際に人（人型ロボット）が呼びかけていた場面に遭遇したら，同じ軌跡で移動する 

 

3D モデル 1 3D モデル 2 3D モデル 3 3D モデル 4 

図 4 3D モデルがティッシュ配りをする場合のモデル画像 

 



⑥ 3D モデルによるティッシュ配りについて（4つ

の精神的負担と PSAAE，適している 3D モデルに

ついての画像（図 4）と性別，年齢，自由記述） 

4.1 声掛けに対して感じる 4 つの精神的

負担比較 

 ティッシュ配りや募金活動など，街中やお店で声

を掛けられた時に対して感じる 4 つの精神的負担

（緊張，恥ずかしい，ストレス，不安）の比較を図

5 に示す．母平均の差の検定（ｔ検定）を行った結

果，「緊張する」と「ストレスを感じる」に 1%水準で

有意差が見られ，人の方が精神的負担を感じやすい

結果となった． 

4.2 PSAAEの比較 

 次にティッシュ配りや募金活動など，街中やお店

で声を掛けられた時，各質問項目に対して，緊張，

恥ずかしい，不安，ストレスのいずれかを感じるか

の PSAAE の比較結果を図 6 に示す．母平均の差の検

定（ｔ検定）を行った結果，「声を掛ける側と対面で

話す」，「声を掛ける側の会話内容」，「声を掛ける側

との距離」，「周囲の目が気になる」の全ての項目に

おいて，1%で有意差が見られた．「周囲の目が気にな

る」以外の項目において，人の方が擬人化エージェ

ントよりも精神的負担を感じやすい結果となった． 

4.3 擬人化エージェントのイメージ調査 

 4 体いずれかの 3D モデル（図 4）がティッシュ配

りをしている場合，適している 3D モデルについての

アンケートでは，3D モデル 3 が 51％と半数を占める

結果となった．3D モデル 3 は男子大学生をイメージ

したモデルとなっている．次に，声掛けをしている

人と擬人化エージェントの各適している性別と年齢

の結果を図 7 に示す．擬人化エージェントの適して

いる性別は女性が 63％となり，人の適している性別

は男性が 53％となったが女性とほぼ同率の結果と

なった．年齢は人，擬人化エージェント共に 20 代が

多い結果となった． 

4.4 事前調査の考察 

 事前調査の結果を総合的に見ると，実際に声掛け

に対して精神的負担を感じている人がいること，ま

た人が声掛けをしている方が擬人化エージェントよ

1
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人 擬人化エージェント

** **

**P<0.01

図 5 4 つの精神的負担の比較結果 
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図 6 PSAAE の比較結果 
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図 7 人と擬人化エージェントの各適している性別と年齢の結果 

 



りも精神的負担を感じやすいことがわかった． 

 イメージ調査では，画像による 3D モデルの結果は

3D モデル 3 が多い結果となったが，声掛けをしてい

る人と擬人化エージェントの性別は女性，年齢は 20

代が多い結果となった．また，「あなたが思う，ティ

ッシュ配りのイメージについて回答してください．」

の自由記述では，若い女性のイメージという意見が

多く見られた．さらに，「3D モデルがティッシュ配

りをする場合，どのような見た目が適していると思

いますか．」の自由記述では，「清潔感のある」，「女

性」といった意見が多く見られたため，VR 実験では

女性の 3D モデルを採用する． 

 

5．VR 歩行による 3 条件比較実験 

5.1 実験概要 

 VR 空間での PSAAE の軽減手法の実験として，実験

参加者はスタート位置からゴールまで歩行してもら

う．歩行途中にデジタルサイネージの擬人化エージ

ェント，3D ロボットモデルまたは人型のリアル 3D

モデルのいずれかがティッシュ配りをしている．テ

ィッシュを受け取るかは任意とした実験を行う． 

5.2 システム概要 

 本実験で扱うシステム概要を図 8 に示す．VR 空間

を Unity で作成し， VR デバイスは Facebook 

Technologies が開発した Oculus Quest2 を使用す

る．また，VR 空間を歩行するために，KATVR が開発

した歩行型 VR デバイスの KAT loco S を用いて， 

Unity 上で歩行できる VR 空間を開発する．KAT loco 

S を用いることにより，コントローラでの移動では

なく，センサを通じて歩行することができ，現実世

界を想定したリアルな空間を体験することができる．

また，歩行するだけでなくティッシュを受け取れる

ように，Oculus Quest2 のコントローラを用いて物

をつかめるように作成した．ティッシュはエージェ

ントから直接受け取るのではなく，エージェントの

目の前にティッシュボックスを設置し，そのティッ

シュボックスにあるティッシュを掴んで受け取れる

ようにした． 

 VR 空間を歩行してもらう街頭は，株式会社ゼンリ

ンが提供している ZENRIN City Asset Series の

3D 都市モデルを使用する．また移動軌跡を取

得するために，実験参加者の真下に軌跡を取

得するためのオブジェクトを作成した．  

5.3 実験設定 

 ティッシュ配りをしている 3D モデルを図 9

に示す．擬人化エージェント条件はデジタル

サイネージに投影された擬人化エージェント

を使用する．VR 空間内でもデジタルサイネー

歩行者 

VR 空間内の歩行者 
Oculus Quest2 

PC 

センサで腰と両足首の位

置を受信 

取得した位置データを保存 

VR 内操作に

反映 

キャラクタに

反映 

KAT loco S 

図 8 VR 歩行システム概要 

 



ジを用いた擬人化エージェントは人を引きつ

ける効果があることを検証するために使用す

る． 

次に，3D のロボットモデルを実験条件に追

加した理由として，これまでのエージェント

の用いた街頭実験による研究 [10,11,12]では，

ロボットを用いられていることが多いことに

気付いた．VR 空間内でもロボットによる効果

があることを検証するために，本実験の条件

に追加する．使用するロボットモデルは性別

が判定できないロボットも考えたが，女性の

3D モデルの条件を統一するために性別がわ

かるロボットモデルを使用する．リアル 3D モ

デルは Renderpeople の女性 3D モデルを使用

する． 

5.4 VR歩行実験 

本実験では，デジタルサイネージを用いた擬人化

エージェント，3D ロボットモデル，リアル 3D モデ

ルの 3 条件を被験者間実験で評価する． 

実験参加者には VR 空間内で歩行してもらう実験

を行う．スタートから数十メートルの距離を歩行し

てもらい，歩行途中にティッシュ配りを行っている

（図 10）．ティッシュを受け取る受け取らないは任

意とし，ゴールまで歩行するとシステムが終了する． 

実験手順は精神的負担についての事前アンケート

に回答しもらう．次に VR に慣れてもらうための VR

体験を行ってもらう．この体験では VR 空間内を歩く

感覚や物体を掴む動作を練習するための体験になる．

慣れてもらうための VR 体験終了後，VR 酔いや視界

のブレが無いかなどの確認を行い，問題がなければ

そのまま VR 歩行本番へ，酔いなどが確認されたら数

分間の休憩を入れるようにした．VR 歩行本番を行い，

歩行が終了したら，移動軌跡の画像取得を行ってか

らシステムを止めるようにした．最後に事後アンケ

ート回答してもらう．実験参加者が歩行してから終

了するまでの移動軌跡とティッシュを受け取る受け

擬人化エージェント条件 リアル 3D 条件 ロボット条件 

図 9 各条件で使用する 3D モデル 

 

スタート位置 

ティッシュ配り

エージェント 

ゴール位置 

図 10 歩行システムの構図 

 



取らない，事後アンケートの結果から評価を行い，

PSAAE の軽減を検証する． 

 本実験を全て行ってもらった実験参加者には謝礼

品を渡した． 

5.5 実験結果 

 実験参加者は工学部学生 12 名（男性 11 名，女性

1 名）となった．各条件 4 名となり，事前アンケー

ト，事後アンケートでの VR 歩行に対する評価と，4

つの精神的負担の各条件の比較，PSAAE の比較，取得

した移動軌跡とティッシュを受け取る受け取らない

から評価する．評価は 7 段階のリッカート尺度で評

価し，「1．全くそう思わない～7．非常にそう思う」

の 7 に行くほど高い評価になる． 

5.5．1 事前アンケート 

 事前アンケートでは，VR を使用した経験について

回答してもらい，経験ありが 9 名という結果になっ

た．また，「実際に街頭で声を掛けられたことはあり

ますか．」の項目では 12 名全員が「はい」と回答し

た．自由記述で具体的な内容について記述してもら

い，ティッシュ配りや客引きなどの意見が多く見ら

れた． 

5.5．2 VR 歩行に対する評価 

 作成した VR 空間や歩行に対して，12 名の平均評

価を図 11 に示す．「現実世界のような空間だった」

は平均評価 4 となり，違和感を持つ人と持たない人

で分かれる結果となった．また，「歩行に違和感があ

った」は平均評価 4.75 となった．自由記述では，「そ

の場で足踏みして歩くことに違和感があった」や「オ

ーバーぎみに歩かないといけないことに違和感があ

った」，「曲がりづらかった」などの意見が見られた． 

5.5．3 4 つの精神的負担の各条件の比較結果 

 4つの精神的負担の各条件の比較結果を図 12に示

す．クラスカル＝ウォリス検定を行い，Steel-Dwass

の多重比較を行った．どの項目においても有意差が

見られなかった．どの項目も評価 4 以下となり精神

的負担を感じにくいという結果になった．また，人

と全エージェント条件の比較も行った．母平均の差

の検定（ｔ検定）を行った結果を図 13 に示す．不安

を感じるに有意傾向が見られた．それ以外の項目で

は有意差が見られなかった．全エージェント条件の

比較でも評価 4 以下となり，精神的負担を感じにく

い結果となった． 

5.5．4 PSAAE の評価 

 各質問項目に対して，緊張，恥ずかしい，不安，

ストレスのいずれかを感じるかの PSAAE の各条件の

比較結果を図 14 に示す．クラスカル＝ウォリス検定
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図 11 VR 歩行に対する評価結果 
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を行い，Steel-Dwass の多重比較を行った．どの項目

においても有意差が見られなかった．また，人と全

エージェント条件の比較も行った．母平均の差の検

定（ｔ検定）を行った結果を図 15 に示す．どの項目

においても有意差が見られなかった．また，どの項

目も評価 4 以下となり，全体的に精神的負担を感じ

にくい結果となった． 

5.5．5 移動軌跡とティッシュの受け取り結果 

 各条件の移動軌跡の結果とティッシュ受け取る受

け取らないの結果を図 16 に示す．擬人化エージェン

ト条件でティッシュを受け取ったのは 2 名となった．

3D ロボット条件では 2 名，リアル 3D モデル条件で

は 3 名となった．ティッシュを受け取らなかった実

験参加者はエージェントを見ないでそのまま通り過

ぎる人もいれば，エージェントを見たものの，ティ

ッシュを受け取らず通り過ぎる人も確認された． 

5.6 考察 

VR 歩行に対する評価では，「歩行に違和感があっ

た」は平均評価 4.75 となり，自由記述でも歩行に違

和感があったという意見が見られた．システム上，

普段の歩行より少し大きく動作しないといけないこ

とが原因だと考えられる．また，「現実世界でも VR

空間のような移動をする」は平均評価 3 となった．

この結果から VR 空間と現実世界で移動軌跡は変わ

ってくる可能性があると考える． 

4 つの精神的負担の比較では，各条件の比較結果

からは有意差が見られず，どの項目においても評価

4 以下となった．この結果から，どの条件においても

精神的負担を感じにくいことがわかった．また，人

と全エージェント条件の比較結果から，不安を感じ

るに有意傾向が見られた．しかし，評価 3 以下とな

っているため，全エージェント条件の方が人よりも

精神的負担を感じやすい可能性がある結果となった． 

 PSAAE の各条件の比較では，どの項目においても

有意差が見られなかった．また，人と全エージェン

ト条件の比較結果からも有意差が見られなかった．

全エージェント条件の比較を見ると，評価 4以下で 
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図 14 PSAAE の各条件の比較結果 
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図 16 移動軌跡とティッシュを受け取る受け取らないの結果 



はあるが，人の方が全エージェント条件よりも精神

的負担を感じやすい可能性がある結果となった． 

本実験の結果を全体的に見ると，どの評価におい

ても精神的負担をあまり感じていない，または精神

的負担を感じている可能性があると考えられる．VR 

空間内と現実世界では精神的負担の感じ方が変わっ

てくる可能性も本実験の結果から考察する．また，

取得した移動軌跡と事後アンケート「現実世界でも

VR 空間のような移動をする」の結果より，VR空間と

現実世界の移動軌跡にはズレが生じる可能性がある

と考える． 

本実験の課題点として，各条件の実験参加者が 4

名と少ないことから，結果に有意差が確認できなか

ったことも考えられる．先行研究[4,5]では各条件

50 名，合計 100 名の実験を行っているため，本実験

との結果に大きな誤差が生じてしまったと考えられ

る． 

 

6．おわりに 

 本研究では，先行研究[4,5]の移動軌跡の結果は，

現実世界で行う移動軌跡とは完全に一致するわけで

はなく，少なからずズレが生じる可能性あると考え， 
街頭での声掛けに対して精神的負担を感じているこ

とと，声掛けをしている人のイメージを調査するた

めの事前調査を行った．また VR 空間を歩行できるシ

ステムを開発し，VR 空間内でデジタルサイネージに

投影された擬人化エージェント，ロボット型の 3D モ

デル，人型のリアル 3D モデルのいずれかがティッシ

ュ配りをしていた時の，移動軌跡と PSAAE の軽減を

検証した．事前調査では，声掛けに対して精神的負

担を感じている人がいること，また人が声掛けをし

ている方が擬人化エージェントよりも精神的負担を

感じやすいことがわかった．VR 歩行実験では，4 つ

の精神的負担の人と全エージェント条件の比較結果

から，不安を感じるに有意傾向が見られたがそれ以

外の結果では有意差が見られなかった．実験参加者

が少なかったこともあり，どの評価においても精神

的負担をあまり感じていない，または精神的負担を

感じている可能性があると考えられる結果となった．

また，VR 空間内と現実世界では精神的負担の感じ方

が変わってくる可能性がある結果となった．移動軌

跡の結果においても，VR 空間と現実世界の移動軌跡

にはズレが生じる可能性がある結果となった． 

 今後は，先行研究[4,5]の描画実験と今回の VR 空

間の実験を基に街頭実験を実施するための実験設定

とシステム開発を行い，現実世界での PSAAE の軽減

を調査する．また，本研究で行った声掛けに対して

の精神的負担のアンケート調査を，再度大規模人数

で行うことも検討する． 
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