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Abstract: エージェントの社会実装を想定した場合，エージェントの導入者が必ず存在する．しか
し，これまでの HAI研究ではエージェントの導入者に対する印象や責任帰属は明らかになっていな
い．本研究ではエージェントの導入者を Agent adopter（以下，AA）と呼び，著者らが先行研究で提
案した AAの存在を考慮した HAIモデルに基づいて，対話エージェントが引き起こすトラブルの責
任帰属を検証する実験を行った結果を報告する．実験の仮説として，対話エージェントに対する擬人
化性の帰属が高いほど対話エージェントに対する責任帰属が大きくなり，AAに対する責任帰属は小
さくなると予想した．実験参加者は制限時間内に対話エージェントと協調タスクを行い，対話エー
ジェントが引き起こすトラブルによりタスクが失敗するシナリオを体験し，擬人化性の帰属や責任帰
属に関して主観評価した．

1 はじめに
近年では NICOBO（Panasonic社）といった HAI研
究の成果を基に開発されたコミュニケーションロボッ
トなどのエージェントが社会実装されている．エージェ
ントの社会実装を想定した場合，エージェントの導入
者が必ず存在する．エージェントの導入者とは，例え
ば公共の場にエージェントを導入した人物・組織など
である．しかし，これまでの HAI研究では，エージェ
ント導入者が系に含まれるインタラクションモデルは
殆ど扱われていない．小松 [1]は，トロッコ問題を判断
したエージェントへの道徳的な非難が，エージェント
自身，その所有者，開発者のいずれに及ぶのか調査を
行った．柴田ら [2]は，主人公が「上司からの命令」と
「顧客からの命令」との間で板挟みになるモラルジレン
マ課題を提案し，そのような状況に置かれたロボット
へのユーザからの認識を調査した．これらの従来研究
はエージェント導入者を言及した研究事例といえるも
のの，実験刺激および評価が質問紙のみであり，実際
のインタラクションにおけるエージェント導入者に対
する認識や評価，具体的には責任帰属や好感度等は不
明である．
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そこで本研究は，著者らが先行研究において提案し
たエージェント導入者の存在を考慮したインタラクショ
ンモデル [3]に基づくインタラクション実験プラット
フォームの選定を行い，提案モデルを実験的に検討す
る．ここで，エージェント導入者をAgent adopter（AA）
とし，提案モデルの概要を図 1に示す [3]．提案モデル
では，従来モデルには含まれないAAの存在により，エ
ンドユーザ（EU）が AAに評価を行っていることが示
されている．本研究では，特に EUから AAに対する
責任帰属について調査する．自動車事故等のシステム
が引き起こしたトラブルの責任の所在に関する話題が
度々メディアで取り扱われる現代社会において，エー
ジェントの引き起こすトラブルの責任帰属に関するエ
ンドユーザの主観的意見を調査することは重要である．
Kawaiら [4]は擬人化尺度のmind perceptionを用いて，
対話エージェントやコンピュータ（ノート PC）の擬人
化性の帰属度合いと責任・原因帰属の関係をインタラ
クション実験により分析したが，AAに対する責任帰属
は明らかになっていない．従来研究 [4][5]の知見に基
づいて本研究で検証を行う仮説を示す．

1）. 対話エージェントに対する擬人化性の帰属が高い
ほど対話エージェントに対する責任帰属が大きく
なる
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2）. 対話エージェントに対する擬人化性の帰属が高い
ほど AAに対する責任帰属は小さくなる

仮説検証のため，実験プラットフォームの選定と実験
設計を行う．

2 提案モデル概要 [3]
提案モデルの概要を図 1，2に示す．AAをインタラ
クションの系に含めたモデルは 2種類あり，AAと EU
が別人物である場合（図 1），AAと EUが同一人物で
ある場合（図 2）である．図 1のモデルに該当するイン
タラクション例は商品推薦，公共施設の案内などであ
る．従来モデルとの違いとして，AA，EUが双方向に
評価を行うこと，エージェントが AAからも評価され
ることが挙げられる．提案モデルによって，AA，EU
からエージェントに対する評価の差異や EUからエー
ジェント，AAに対する評価の関係性などに関する研究
課題が新たに考えられる．
図 2のモデルに該当するインタラクション例は運転
支援，面接練習などである．従来モデルとの違いとし
て，EU が AA としてもインタラクションを行う点が
挙げられる．提案モデルによって，EU が AA として
もインタラクションを行っていることが分かり，導入
によって発生する金額面でのコストパフォーマンスが
エージェントへの印象に与える影響や，導入に対して
積極的か消極的かによるインタラクションの違いなど
に関する研究課題が新たに考えられる．
本研究では，EUからのエージェント，AAに対する
責任帰属について調査する．すなわち，提案モデル（1）
によって考えられる研究課題である “EUからエージェ
ント，AAに対する評価の関係性”に関する調査を実験
で検証する．

3 実験
3.1 実験設計
図 1で示したモデルに基づくインタラクション実験
プラットフォームを選定する．本実験プラットフォーム
に必要な要素として，AAがインタラクションの系に含
まれること，多様な協調インタラクションが行える実
験タスク，登場人物の役割を柔軟に設定可能な実験シナ
リオが挙げられる．“Escape room”をこれらの要素を満
たすプラットフォームとして選定する．Escape roomは
架空のシナリオの元で制限時間内に謎解きを行うゲー
ムであり，シナリオを変えることで多様なインタラク
ションが研究可能である [6]．参加者が対話エージェン
トと協力して謎解き課題に取り組む協力型 Escape room

図 1: 提案モデル（1）：
AAと EUが別人物の場
合 [3]

図 2:提案モデル（2）：AA
と EUが同一人物の場合
[3]

を題材として，仮説を検証するための実験設計を行う．
図 3に実験環境を示す．実験参加者は対話エージェン
トと謎解きタスクを行うシナリオに登場する人物とい
う設定で，シナリオ内の対話エージェントの制作者を
名乗る人物（以下，AA）や対話エージェントの振る舞
い等を質問紙で評価する．対話エージェントとしてヴ
イストン社の Sota（図 4）を，AAとしてゲームエンジ
ンである Unreal Engine 5でMetaHuman1を用いた CG
キャラクタ（図 5）を採用する．MetaHuman作成アプ
リケーションであるMetaHuman Creator2内に存在する
プリセットの Cooperを実験で使用する．本実験で実験
参加者に教示するAAはCGキャラクタのため，現実に
対話エージェントの制作・導入を行ったわけではない．
実験参加者はあくまで架空のシナリオとして，AAが
対話エージェントの導入を行ったことを説明され，そ
の上で，対話エージェントと謎解き課題を行い，AAや
対話エージェントを評価する．発話の制御はWizard of
Oz法を用いて実験者が行う．
対話エージェントがリスキーな発話（冗談や褒め）を
交えて対話することで，エージェントに対する機械と
話している感覚が軽減されるなどの効果が得られるこ
とが報告されている [7]．この知見を基に，発話様式の
違いが擬人化性の帰属度合いに影響を及ぼすと予想し，
「終始丁寧な発話を行う条件（条件 A）」と「条件 Aの
発話に加えてリスキーな発話も行う条件（条件 B）」の
2水準の被験者間計画で実施する．表 1は対話エージェ
ントの発話例を示しており，太字で示された箇所が条
件 Bで加わるリスキーな発話である．また，責任帰属
に関する調査を行うため，謎解きタスクはエージェン
トの引き起こすトラブルによって必ず時間制限内に完
了しないように設計する．謎解き課題はノート PC上
に表示され，参加者は対話エージェントの発話するヒ
ントを基に謎解きを行う．使用した謎の一部を図 6に
示す．なお，本実験の実験参加者は大学生・大学院生
22名である．本実験は電気通信大学人を対象とする研

1https://www.unrealengine.com/ja/metahuman
2https://metahuman.unrealengine.com/



図 3: 実験環境

図 4: 対話エージェント :
ヴイストン社の Sota

図 5: Agent adopter : Un-
real Engine 5で作成した
3Dキャラクター

究に関する倫理委員会の承認を得て実施された（管理
番号：H23071）．

3.2 実験手順
実験参加者は実験内容に関するブリーフィングを受
け，シナリオのシチュエーションを理解する．その後
参加者は実験室に入室し，自身のことを対話エージェ
ントの開発と導入を行った人間だと名乗る AAが登場
するビデオを視聴する．ビデオ視聴後，対話エージェ
ントが自己紹介を行う．ここで質問紙による事前評価
を行う．評価後，実験参加者は対話エージェントと協
力して謎解きタスクを行う．謎解きタスク終了後，参
加者は再度質問紙で事後評価を行う．

3.3 質問紙
事前評価では 7件法のリッカート尺度（1.全くでき
ない...4.どちらともいえない...7.非常によくできる）に
よる日本語版擬人化尺度 [8]を参考に作成した対話エー
ジェントの擬人化性の帰属に関する 18項目，同様に 7

図 6: 使用した謎の一部

表 1: 対話エージェントの発話例
条件 A（丁寧） 条件 B（丁寧＋リスキー）
あなたは謎解きが得意そう
な知的な雰囲気があります、
きっと任務成功すると思いま
す。

あなたは謎解きが得意そう
な知的な雰囲気があります、
きっと任務成功すると思いま
す。まあお世辞ですけど。

番号を解析するのでちょっと
だけ待ってて下さい。

番号を解析するのでちょっと
だけ待ってて下さい。もし暇
なら歌っててもいいですよ。

件法のリッカート尺度（1.全くそう思わない...4.どち
らでもない...7.非常にそう思う）による Liking尺度 [9]
を参考に作成した AAに対する印象に関する 13項目，
また，5段階の SD法によるGodspeed尺度 [10]の好感
度の項目を用いた対話エージェントに対する印象に関
する 5項目で評価する．事後評価では事前評価の内容
に加えて，対話エージェント，AA，実験参加者それぞ
れに対する責任帰属度合いを 7段階（1.全くそう思わ
ない...4.どちらともいえない...7.非常にそう思う）で評
価する項目に回答する．使用した責任帰属に関する質
問文を表 2に示す．“謎解き課題”と “AA”のことを便
宜上 “任務”，“M.O.”と呼称して実験参加者に教示した
ため，質問文内でこれらの言葉を使用している．

4 結果と考察
各条件における対話エージェントに対する擬人化性
の帰属度合いを図 7に，対話エージェント，AA，実験
参加者に対する責任帰属度合いを図 8に示す．条件間
の対話エージェントに対する擬人化性の帰属度合いに
ついて，マン・ホイットニーの U検定を実施したとこ
ろ，p = 6.43 × 10−3 となり，有意差（p < 0.01）が認め
られた．それに対し，責任帰属度合いについては条件
間で有意差は認められなかった．
そこで，実験参加者全体における擬人化性の帰属度
合いとエージェント，AAに対する責任帰属度合いの関



質問文
あなたが任務に失敗したのは Sotaの責任だと
思いますか？
あなたが任務に失敗したのはM.O.の責任だと
思いますか？
あなたが任務に失敗したのはあなたの責任だと
思いますか？

表 2: 責任帰属に関する質問文

係を分析した．図 9，図 10は横軸に事後評価における
擬人化性の帰属に関する 18項目の平均値，縦軸にエー
ジェント，AAに対する責任帰属度合いをそれぞれ示し
ている．スピアマンの順位相関係数（r）を算出し無相
関検定を実施したところ，擬人化性の帰属度合いと対
話エージェントに対する責任帰属については相関がみ
られなかったが，AAに対する責任帰属との相関係数
は 5％水準で有意であった．エージェントに対する擬
人化性の帰属が高くなると AAに対する責任帰属は小
さくなるという結果より，仮説（2）が支持された．
また，図 11，図 12に事前および事後評価における
対話エージェント，AAに対する印象の平均値をとった
棒グラフを示した．AAに対する印象評価の前後差に
ついて，ウィルコクソンの符号付き順位検定を実施し
たところ，p = 1.57 × 10−5 となり，有意差（p < 0.01）
が認められた．同様に対話エージェントに対する印象
評価の前後差についてウィルコクソンの符号付き順位
検定を実施したところ，p = 7.31 × 10−2 となり，5%水
準で有意差はみられなかった．AAに対する印象評価は
Liking尺度を参考に作成したため，点数が高いほど対
象を好意的に見ていると解釈することができる．この
ことからエージェントが引き起こしたトラブルにより，
エージェントの設計および導入を行った AAに対する
印象が悪くなる可能性が示唆された．
これらの結果からエージェントに対する擬人化性の
帰属が，AAに対する責任帰属に有意に影響すること
が明らかとなり，提案した実験プラットフォームによっ
て，EUがAAを評価するインタラクションを分析可能
となった．

5 おわりに
本研究ではエージェント導入者を系に含む HAIモデ
ルに基づいて，対話エージェントに対する擬人化性の
帰属度合いとエージェントおよびエージェント導入者
に対する責任帰属度合いをインタラクション実験によ
り検証した．擬人化性の帰属が高くなるとエージェン
ト導入者に対する責任帰属が小さくなるという結果が
得られ，提案した実験プラットフォームによって，エー

図 7: 対話エージェントに対する擬人化性の帰属度合い

図 8: 対話エージェント，AA，実験参加者に対する責
任帰属度合い

ジェント導入者の存在を考慮に入れた分析を行うこと
が可能になることを示した．今後の課題として，タス
クが失敗せず成功した際の賞賛の帰属に関する調査等
が挙げられる．
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