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Abstract: 本研究では，対話エージェントのタスク遂行能力と外向性が利用意向に与える影響を明
らかにすることを目的とし，心理実験による検証を行った結果を報告する．実験の仮説として，タス
ク遂行能力が低く外向性の高い対話エージェントが，タスク遂行能力が高く外向性の低い対話エー
ジェントよりも選好されると予想した．外向性の表現には発話を使用し，外向性の高い発話，低い発
話をそれぞれ設計した．実験参加者には，PC画面上に出現する対話エージェントと協力して荷物を
運ぶゲーム形式のタスクを体験してもらった後，質問紙による主観評価を行ってもらった．

1 はじめに
内閣府が打ち出している科学技術・イノベーション
政策のムーンショット型研究開発制度で掲げられてい
る目標の一つに「2050年までに，AIとロボットの共進
化により，自ら学習・行動し人と共生するロボットを
実現」があり，ロボットに代表される様々な対話エー
ジェントと人の共生社会の実現が期待されている．
橋本ら [1]は，発話速度と声の高さが特性推論に与え
る影響を調査し，発話速度が外向性や開放性の推論に
影響を持つこと，発話速度の遅さが協調性への推論に
影響すること等が示されていた．鈴木ら [2] の研究に
より，対人コミュニケーション場面における相手とし
て，人間に近い金属・機械の見た目のロボットより人
間と見た目がそっくりなロボットの方が選好される傾
向があることがわかっている．Robert[3]は人とロボッ
トの相互作用における性格の影響について総合的に調
べ，外向性の違いがロボットへの好意に影響を与える
ことを一貫した知見として示している．布川ら [4]は，
エージェントに能力の違いがユーザへ与える影響につ
いて調べており，能力の違いによって擬人化や好まし
さに違いがあることを示している．これらの先行研究
を踏まえると，対話エージェントが人と共生する環境
において，ユーザは使用する対話エージェントを選択
する際に，各エージェントの性格や声，外見，タスク遂
行能力といった様々な特性を考慮することが考えられ
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る．特に性格特性とタスク遂行能力はエージェントの
発話内容と行動に直結し，ユーザの体験や評価に影響
を与える要素である．これらの特性は，外見と声の変
更では対応できないエージェントの言動を決定する特
性である．そのため，性格特性とタスク遂行能力の違
いが利用意向に与える影響を理解することは，適切な
エージェント設計のために必要である．従来研究では，
エージェントに性格特性を付与させた研究 [5]，タスク
遂行能力の違いを付与させた研究 [6]は存在するが，そ
れらを組み合わせた研究は管見の限り存在しない．
そこで本研究では，対話エージェントのタスク遂行
能力と外向性が利用意向に与える影響を明らかにする
ことを目的とし，心理実験による検証を行う．実験の
仮説として，タスク遂行能力が低く外向性の高い対話
エージェントが，タスク遂行能力が高く外向性の低い
対話エージェントよりも利用意向が高まると予想する．
仮説検証のため，実験参加者に PC画面上に出現する
対話エージェントと協力して荷物を運ぶタスクを行っ
てもらい，各エージェントへの印象を測る．

2 関連研究
2.1 エージェントの外向性とユーザへの影響
Robert[3]は人とロボットのインタラクションにおけ
るパーソナリティについて総合的な批評を行った．そ
の結果，一貫性のある知見として，人間は状況によっ
ても変化するが，外向的なロボットに対して好意的な

 

HAIシンポジウム 2025 

Human-Agent Interaction Symposium 2025                                   

 

P2-34



反応を示すとされていた．この状況というのは，ロボッ
トが行うタスクに関係している．ヘルスケアを行うロ
ボットであれば外向性が重要視され，セキュリティに
関するロボットであれば外向性は重要ではないことが
示されている [7]．また，Quentinら [5]によると，対
話エージェントのタスクが情報提供であれば外向的な
エージェントが好まれ，課題を達成するタスクであれ
ば内向的なエージェントと外向的なエージェントに差
が見られないことが示されている．

2.2 エージェントのタスク遂行能力とユーザ
への影響

布川ら [4]らは，実験参加者がVR空間上でロボット
エージェントと的あてゲームにて，投擲力と投擲制御
力の得意不得意を設定し，相補的関係性を有するロボッ
トが人に与える影響を調査していた．単純な能力差で
はなく，相補的関係性に焦点をあてた研究ではあるが，
能力の違いが人に与える影響を明らかにしていた．川
合ら [6]らは，ロボットと協力する際にロボットの不完
全さが人に与える影響を調査した．この研究では，利
害関係を含んだ状況であってもミスを含むロボットに
優位性があるのかを調査していた．実験内容は，バレー
ボールのゲームをロボットと協力する実験であり，意
図的にミスを含むロボットと意図的なミスを含まない
ロボットの 2体とそれぞれゲームを行う．結果として，
ミスを含むロボットは含まないロボットに比べて，も
う一度ゲームをしたいと思う人が少なく，有能だと感
じる人も少なかった．
この章で言及した研究はいずれも外向性，タスク遂
行能力を独立した要素として扱っており，本研究のよ
うにこれらを組み合わせているものは筆者の知る限り
存在しない．そこで本研究では，外向性とタスク遂行
能力が利用意向に与える影響を調査する．

3 研究方法
3.1 協力障害除去運搬タスク
対話エージェントのタスク遂行能力と外向性の違い
がユーザに与える影響を調査するために，ユーザが性
質の異なる 4体のエージェントと協力タスクを行う実
験を実施する．仮説を検証するために，エージェント
のタスク遂行能力の違いが明確であり，ユーザがエー
ジェントの発話に注目できるような実験タスクが必要
である．これらを満たすタスクとして，障害物のある 1

本道においてユーザが荷物を運搬し，エージェントが
障害物を排除する「協力障害除去運搬タスク」をゲー

図 1: タスクの概要図

ムエンジン Unity1で設計した．このタスクは PCの画
面上で実施し，実験参加者はキーボードとマウスを使
用して操作を行う．タスク遂行中の画面を図 1に示す．
実験参加者がアバタの持つ赤い荷物を運搬先に運搬す
るとスタート地点に戻る．この作業を 3回繰り返すこ
とで 1セットのタスクが終了となる．このタスクでは，
障害物が計 9回出現し，障害物 1つあたりの排除に要
する時間に差をつけることでエージェントのタスク遂
行能力の違いを表現する（6秒と 12秒）．また，障害物
破壊時と運搬終了時，障害物と障害物の間でエージェ
ントが発話を行うことによって，各エージェントの外
向性を表現する．また，エージェントは発話を行う際
に発話内容の読み上げも行う．読み上げにはヴイスト
ン社の Sota2の音声合成を用いて作成した音声を使用
する．Sotaはコミュニケーションロボットとして開発
されたものであるため，その声を本研究における対話
エージェントのコミュニケーションに使用しても違和
感が生じないと考え，その音声を使用した．
ユーザのアバタは Unity Asset Store の ClearSky

Studioより提供されている”Cute 2D - College Stu-

dent”を利用した3．エージェントは illust ACより提
供されている”片手を上げて挨拶しているロボット”
を利用した4.各障害物の画像はいらすとやで提供され
ている画像を利用した5．効果音ラボより提供されてい
る”パンチの衣擦れ 2”，”芝生の上を歩く”，”風に
揺れる草木 1”をそれぞれ「障害物破壊時の効果音」，
「ユーザとエージェントの移動中における効果音」，「タ
スク中の背景音楽」として使用した6．アルスパークよ
り提供されている”レアアイテムゲット”を「運搬終
了時の効果音」として使用した7．
ユーザの見た目は中性的かつシンプルな服装である
ため採用した．エージェントの見た目は機械的な外見で
あり作業を行う上で違和感が感じにくいため採用した．

1https://unity.com/ja
2https://www.vstone.co.jp/products/sota/
3https://assetstore.unity.com/packages/2d/characters/cute-

2d-college-student-198684
4https://www.ac-illust.com/main/detail.php?id=23198316
5https://www.irasutoya.com/
6https://soundeffect-lab.info/
7https://arspark.jp/



表 1: 発話設計
外向的 内向的

障害物破壊時・運搬終了時 W ∗ n+ C ∗ n W ∗ p
障害物と障害物の間 W ∗ n+ S ∗ n W ∗ p

3.2 対話エージェントの性格特性
先行研究 [3]では，人とロボットの相互作用において
も外向性が重要であることが示唆されている．そのた
め，本研究では 5つの因子によって性格特性を分類す
る Big-5のうち，外向性をエージェントの性格特性と
して表現する．外向性が高いことを外向的，低いこと
を内向的とし，エージェントの外向的・内向的な性格
特性を発話によって表現する．人とエージェントの関
わり・共生において言語は基本的なコミュニケーショ
ン手段であり，ほとんどの作業において言語を使用す
ることは可能であるため，性格特性の表現には発話を
用いる．

3.3 発話設計
和田 [8]が作成した Big Fiveにおける外向的な性格
の特徴として「話し好き」「積極的な」といったものが
あげられる．一方，内向的な性格の特徴としては，「無
口な」「意思表示しない」といったものがあげられる．
福島ら [9]によると，終助詞「よ」「ね」を積極的に使
用しない場合は内向的な性格との関係があることが示
されている．滝野ら [10]によると，外向性の高さが自
己開示を促進することが示されている．これらを考慮
し，表 1の通りに発話を設計する．表 1の設計に基づ
いた発話例は以下の通りである．

• 外向的：「次は岩を壊すよ！硬そうだから時間が
かかりそうだね！」「次に向かうよ！ボク，作業
中いろいろな障害物が見れて面白いよ！」

• 内向的：「木を除去します」「次に進みます」

3.4 質問紙
各タスク後の質問紙として独自に作成した 7段階の
リッカート尺度を用いた利用意向の評価と，ロボット
に対する好ましさや生命性等の印象を測る Godspeed

Questionnaire[11]を使用した．全タスク終了後の質問
紙では，実験参加者の特性として 10項目の質問でBig-5

を測定する TIPI-J[12]，ロボットに対する否定的態度
と不安を測定するためのロボット不安尺度，ロボット
否定的態度尺度 [13]を使用した．

3.5 実験条件
タスク遂行能力の違い，外向性の違いを実験参加者
に経験してもらうために被験者内計画による実験を行
う．実験条件は，内向的・低能力（内・低条件），内向
的・高能力（内・高条件），外向的・低能力（外・低条
件），外向的・高能力（外・高条件）の計 4条件である．
本実験の実験参加者は大学生・大学院生 24名 (男性：

20名，女性：4名，平均年齢：21.25歳)である．本実
験は電気通信大学 人を対象とする研究に関する倫理委
員会の承認を得て実施された（管理番号：H24067）．

4 結果と考察
利用意向に関する三つの項目による主観評価結果と

Godspeed Questionnaireにおける好ましさの評価結果
を図 2～図 5に示す．図の縦軸は各質問に対する評価
値，横軸は実験条件を示している．実験条件間の評価
値を統計的に比較するため，フリードマン検定を行い，
有意差がみられた場合，ダービン＝コノバー法による
多重比較を実施した．p値はホルム法によって補正し
ている．利用意向と実験参加者の特性でスピアマンの
順位相関係数（r）を算出したところ，外向性・開放性
の高さと「もう一度同じ作業を行うなら今のロボット
が良い」という項目に相関がみられた．仮説に関係す
る内・高条件と外・低条件について，図 4より雑談の
観点で有意差 (p < 0.05, Cramer′sV = 1.44)が認め
られ，図 3より他の作業への取り組みの観点では有意
傾向 (p < 0.1, Cramer′sV = 0.85)があった．同じ作
業をもう一度行うという観点では有意差は認められな
かったが，図 5より，好ましさの観点では外・低条件
に有意差 (p < 0.05, Cramer′sV = 1.50)が認められ
た．以上の結果から，能力の高いエージェントが必要
最小限の発話を行うよりも，能力が低いエージェント
が雑談や自己開示を交えた発話を行う方が利用意向が
高まることが示唆される．したがって，作業通知のみ
を行うのではなく，タスクの遂行に直接関係のない雑
談や自己開示も行うことで，ユーザの利用意向が高ま
るエージェントを設計できる．

おわりに
本研究では，タスク遂行能力が低く外向性の高い対
話エージェントが，タスク遂行能力が高く外向性の低
い対話エージェントよりも利用意向が高まるという仮
説を立てた．外向性とタスク遂行能力がユーザに与え
る影響を検証するために，ユーザと対話エージェント
が協力して行うタスクを作成し，心理実験を行った．対
話エージェントへの他の作業への意欲と好ましさにお



図 2: もう一度同じ作業を行うなら今のロボットが良い

図 3: このロボットと協力して他の作業に取り組んでみ
たい

いて，内向的かつ高能力なエージェントより，外向的
かつ低能力なエージェントが有意に評価されるという
結果が得られ，能力が低くあっても外向的な発話によっ
てユーザの利用意向が高まる可能性を示した．今後の
課題として，能力の差を広げたり，ミスを含めたりし
た条件を含めた実験を行うこと，タスクの種類を変え
て実験を行うことがあげられる．
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