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Abstract: 心理戦ボードゲームにおいて，相手の表情や仕草をもとに戦略を立てることが醍醐味の
一つであるが，1人で手軽にそのような体験をするのは難しい．本研究では，限られた表現機構しか
持たない小型の見守りロボットの非言語表現が対戦相手の行動や対戦の印象に与える影響を検証し
た．その結果，ロボットの感情を伴うリアクションは対戦相手の駒の選択に影響を与え，ロボットの
強さや難易度，楽しさの印象が変化することが示された．

1 はじめに
近年，ボードゲームの市場規模に大きな変化は見られ
ておらず [1]，その理由の一つとしてコミュニケーショ
ンへの不安感が挙げられている [2]．ボードゲームはプ
レイヤー間で駆け引きを行い，相手の感情を察するこ
とがゲームの重要な要素である場合が多いため，人と
のコミュニケーションに不安や苦手意識を感じている
場合，ボードゲームの魅力を体験することは難しい．
そこで本研究では，一般家庭用の見守りロボットを
用いて対人戦と同じようにボードゲームを行うことが
できるかを検討する．限られた表現モダリティでゲー
ムの優勢・劣勢に伴う感情を表現できるか，真意・偽
りの表現を交えることで，より人間性・戦略性を感じ
るか検討する．これにより，家庭で 1 人でも手軽に 2

人以上向けのボードゲームの魅力を体験できるように
なり，ボードゲームをプレイするきっかけとなること
が期待される．

2 関連研究
2.1 ボードゲーム時における行動の決め手
トランプのババ抜きのように相手に何らか (ババ抜き
の場合は相手の手札)の情報が隠されているゲームは
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「不完全情報ゲーム」と呼ばれている [3]．この不完全
情報ゲームでは，プレイヤーは自身の利益の最大化の
ため，限られた情報の中で相手の感情を察しながら行
動を予測することが知られている [4][5]．また，不完全
情報ゲームではブラフ (自身が有利なふりをする行為)

やスロープレイ (自身が不利なふりをする行為)といっ
た相手を欺く行為も行われており，作田 [6]はこれらを
まとめて「心理戦および技術戦」としている．このよ
うに不完全情報ゲームと心理戦は関係の深いものであ
り，相手の感情が行動の決め手となることが考えられ
ている．
通常，ボードゲームは手の出し方などゲームルール
に基づいた行動によって心理戦が行われ，それが行動
の決め手となる．しかし，そのようなゲームルール内
の行動のみならず，ゲームルール外においても行動の
決め手となる要素が存在する．宮田ら [7]は，協力型の
ボードゲームにおいて，ゲームルール外の要素である
「表情」を制限したエージェントとのボードゲーム対戦
を行い，表情が他のプレイヤーの行動の決め手となり
得点向上に大きく関わっていることを示した．本研究
では，協力型ではなく対戦型ゲームを用いるが，この研
究における表情の要素に着目し，対戦型ボードゲーム
においても表情は決め手となるのか，また，顔面の動
作ではなくロボットが持つ限られた機構で表情を再現
した場合に，それが相手の行動の決め手となるのかを
評価した．それに加えて「欺き」をこの感情表現で再
現することにより同じロボットを使用しながらロボッ
トの印象変化やゲーム体験の向上は可能であるか検証
した．
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2.2 ロボットの感情表現
人間同士のコミュニケーションは多くの場合顔の表
情から感情を伝えることから，ロボットの感情表出に
おいても表情が感情表現手法として使われることが多
く，これは人間にとって直感的でわかりやすい長所で
あるが，ロボットが大規模な機構を搭載する必要があ
り，さらに多数のパターンの表情をデザインし作り込
む手間がかかるなどの短所も存在する．そこで，表情
のような大規模な機構に頼らない感情の表現方法が検
討されている．
Cindyら [8]は表情や言語によらない表現の有効な方
法として身体運動 (体の動き，姿勢，向き)，色音を挙げ
ている．山内ら [9]は特に色の要素について，ロボット
に搭載された LED の色彩を動的に変化させることで，
ロボットの感情を表現する手法を提案した．この研究
は感情を表現するための LED の色と動きのパラメー
タを明らかにするもので，LED の色相が Plutchik[10]

の感情モデルの感情の種類を表すことがわかった．ま
た身体運動について，上村ら [11]は人型・動物型の 2

種類のロボットの身体動作において，手足や尻尾など
の限られた機構のみを用いて一部感情を正しく伝える
ことが可能であることを示した．尻尾などの簡易な機
構や LED は多くの家庭用ロボットに共通して搭載さ
れており，このような機構を組み合わせた表現手法を
用いることで，ボードゲーム中のロボットの感情を表
現し，人間に伝えることができると考えられる．

3 研究の方法
3.1 概要
実験は 19～22歳の男女 16人 (男性 14人，女性 2人)

を対象に行った．
先行研究より，ボードゲームにおいて行われる心理
戦は，表情から相手の感情を察して対抗手段を取ると
いう流れで行われる．これをロボットで再現するため
には

1. ロボットの感情を人間が正しく読み取れるか

2. 人間がロボットの感情を基に対抗手段を取れ
るか

を検証する必要がある．これらを以下の実験 1，2にて
検証する．さらに，実用化の際にはゲームの難易度を
パラメータで調整したり，性格を選択できたりするな
ど，同じロボットを使用していても別人と対戦してい
るような機能を搭載すればより多様な心理戦を体験で
きると考えた．そのため

3. ロボットが嘘をつく割合を変えることで，ロ
ボット・ゲームの印象変化をさせることはでき
るか

を実験 3にて検証した．

3.2 実験の構成
実験 1　相手の感情を察して，対抗手段を取るボード
ゲームの特徴において，対戦相手が機構に制約のある
ロボットだった場合に感情を正しく読み取ることがで
きるのかを検証した．まず相手の感情を察するロボッ
トと実際に対戦を行う前に，ロボットと誰かがボード
ゲームで対戦をしている場面を想定し，その中で感情
表出を行う局面を 11 種類設定した．ロボットが置か
れている状況を説明した後，ロボットの動作と LED の
発色による局面に応じた感情表現動作を参加者に観察
させ，ロボットがどの感情を示しているように見えた
かをアンケートで回答させた．そして回答の分布によ
り，多くの人がロボットの意図した感情の通りに読み
取れたか，他の感情を選択する人が多かったのか，あ
るいは 2つ以上の感情が同程度選ばれ，識別ができて
いなかったのかを検証した．
実験 2　相手の感情を察して対抗手段を取るという
ボードゲームの特徴において，相手がロボットの場合
でも感情を察した後，対抗手段を取るのかを検証した．
ロボットとボードゲームの対戦を行い，参加者の行動
に応じてロボットが自身が有利ならば「喜び」，不利な
らば「驚き」の状態を動作と LED の発色にて呈示す
る．それを見た後に参加者が自身の有利になる選択を
して，ロボットに勝利できるかを検証する．また，実
験 1 と同様にロボットがどの感情に見えたかアンケー
トを取ることで，参加者がロボットの有利・不利を察
した上でその行動を取ったのかを確認した．対戦結果
によりロボットに勝利した人数が，敗北した人数を有
意に上回っているかを確認し，アンケートの結果より
ロボットの感情を理解した上での選択であったのかを
確認した．
実験 3　実用化に向けて，同じロボットを用いても
対戦したロボットの印象・性格およびゲームの印象を
変化させることが可能かを検証した．嘘をつく割合を
変化させたロボットとそれぞれ対戦をさせ，ロボット
の印象・ロボットの性格・ゲームの印象についてアン
ケートで評価をさせた．そしてゲームの対戦結果およ
びアンケートの回答結果に有意差が生まれるかを確認
した．



図 1: 実験の環境

4 実験環境
図 1 に本実験の実験環境を示す．本研究のロボッ
トはユカイ工学社の BOCCO emo を用いた．制御は
Node-RED(Version3.1.11)により BOCCO emo Plat-

form API(Version B2.0.0-1C2.0.0) を用いて行った．
本ロボットは頭部の左右上下 2軸の回転と頭頂部のア
ンテナの左右への振動が可能であり，両頬と胴体に計
5個のフルカラー LED を有している．ボードゲームに
はメビウスゲームズ社の 2人用ボードゲームであるガ
イスターを使用し，本来のルールを簡略化した以下の
ルールで行った．

ゲームの流れ

・プレイヤー (ロボット) は相手から色を確認で
きないように赤い駒と青い駒を 2つ横並びにする

・もう一方のプレイヤー (実験参加者) はどちら
か片方を選ぶ

勝利条件

・青い駒を取る

また，ゲーム時の参加者の駒の選択をWeb カメラで
撮影，記録し，ロボットの行動選択にはWizard of Oz

(WOZ) 法 [12]を用いた．

5 実験1

5.1 実験の概要
実験 1 では，ボードゲームをプレイ中と仮定したロ
ボットの感情表現動作を実験参加者に観察させ，参加
者がロボットの感情を正しく読み取れるかを検証した.

表 1: 自分のターンでの動作

表 2: 自分のターンでの動作

5.2 実験の条件
ロボットの感情表現動作は，その意図した感情を人
間に正しく伝えられるかを調査する．そのために表 1

と表 2に示す 11 種類の動作を用意した．この動作は
実際に人間同士のボードゲーム対戦を観察し，特に見
られた行動を「相手 (本実験においては参加者) のター
ン」で表出されたものと「自身 (本実験においてはロ
ボット) のターン」で表出されたものに分け，それが表
出された状況において表出者が有利であったか不利で
あったかでさらに分類している．そして分類された行
動に，山内ら [9]の研究で用いられた Plutchikの感情
モデル [10]の内「歓喜」「驚愕」「受け入れ」「警戒」「非
常な恐怖」「激怒」をそれぞれ当てはめ，LED の発色
も同じ色を使用した．

5.3 実験の手順
実験の参加者は表 1と表 2に示す，ロボットが置か
れた状況について説明を受け，行動と LED の発光を
確認し，以下の 6 種類の感情のうち最も合うものを選
択した．

・怒り (激怒)

・期待 (警戒)



・喜び (歓喜)

・信頼 (受け入れ)

・恐れ (非常な恐怖)

・驚き (驚愕)

なお括弧内の語句はアンケートに記載されていない．
4.2実験の条件 にてロボットに当てはめた感情とは語
句が異なるが，これは先行研究 [9]において，感情を表
す言葉としては聞きなじみのない語句をその基本感情
に置き換えており本研究でもそれに倣ったためである．

5.4 実験結果
得られたアンケート結果に対して，有意水準α=0.05

でカイ二乗検定を行ったところ全ての行動において有
意差がみられた (p<.01).表 3 にアンケートの回答状況
を示す．まず最も回答された人数が多かった回答であ
る最多回答とロボットが意図した呈示感情が一致した
のは，行動 1，4，5，7，10，11 であった．この行動に
おいては多くの人がロボットの意図を読み取れていた
といえる．次に各行動の最多回答とその他の回答の間
で Benjamini & Hochberg (BH)法による多重比較を
行った．
その結果，最多回答の回答人数がその他の回答人数よ
り有意に高かったのは行動 4と 10のみであった．行動
4と行動 10(呈示感情はいずれも「歓喜」) ではロボッ
トの意図した感情を他の感情と混同することなく一意
に識別できることが示唆された．次に，最多回答と呈
示感情が一致しなかった行動に着目する．行動 2，3，
6，8，9では多くの人がロボットの呈示した感情以外
を選択していたが，多重比較の結果，行動 9以外では
最多回答と呈示感情の間で有意差はなかった．このこ
とから一意に識別はできないが行動 9 以外ではロボッ
トの呈示感情だと感じた人も一定数いることが示唆さ
れた．

5.5 考察
結果から，感情が一意に識別可能だった行動は 2 つ
のみで，いずれも「喜び (歓喜)」を呈示したものだった．
理由の 1 つとしてロボットのアンテナの左右への振動
動作が「喜び」を伝えやすかった可能性がある．先行
研究 [23] において，ロボットの尻尾の機構は動物のよ
うに怒りや興奮した感情を伝えやすいと示されている．
先行研究における尻尾は本研究で使用したロボットの
アンテナに相当する機構であると考えられ，さらにこ

表 3: 実験 1アンケートの結果

の「喜び」の動作は頭部の動作がなく，アンテナの揺動
が強調されて見えた可能性がある．参加者はロボット
の現在の状況について説明を受けており，ロボットが
有利な場面だと理解していたため，ロボットが有利な
状況で興奮しているように見えるという情報から，「喜
び」を一意に識別で来たのではないかと考えられる．
また，「喜び」以外が一意に識別ができていないこと
についても考察する．アンケートにおける正解である
ロボットの呈示感情と，最も多くの人が回答した感情
である最多回答の感情が一致していない場合でも，行
動 9 以外ではその間に有意差がなかった．例えば，表
3 の行動 2 は呈示した感情が「恐れ」であるのに対し，
最多回答は「怒り」であった．しかしこの 2 感情の回
答人数には有意差がなく，回答状況にばらつきがある
といえる．
これについては LED の色の混同，もしくは頭部動
作が影響して LED の色が認識できなかった可能性が
考えられる．前者について，LED の色が赤に近い色で
似通っているため，たとえ参加者がその色に対応した
感情のイメージを持っていても，実際に呈示されてい
たのは異なる色であった可能性がある．後者について
は，ロボットの可動部がアンテナと頭部のみだったた
め，ほぼすべての動作で頭部の可動を用いていた．そ
のため，最も面積の大きい頬の LED の色を観察でき
ず，動作の観察からの印象のみでアンケートに回答し
た可能性も考えられる．

6 実験2

6.1 実験の概要
実験 2 では，ロボットがゲーム中に感情表現動作を
した際，それを見た参加者は自身が勝つための行動を
選択してロボットに勝利できるか，つまりロボットの
感情表現が参加者の行動に影響を与えることができる
かを検証した．



表 4: 対戦中の動作

6.2 実験の条件
ロボットが感情表現動作をすることで，それを見た
人の行動選択に影響を与えるかを調査するために，以
下の表 4の嘘/素直の「素直」に示す動作を呈示した．
なお，使用した動作は実験 1における行動 8(喜び)と
行動 9(驚き)と同じものである．この 2行動はそれぞ
れ相手 (参加者) のターンで，相手が駒を動かそうとし
ている状態での有利・不利を表しており，実際のゲー
ム状況と一致するためこの 2行動を呈示した．

6.3 実験の手順
ロボットが嘘をつかないことおよび常に青い駒の獲
得を目指す (ロボットに対して勝利を目指す)よう参加
者に指示をした．また横並びになった駒をどちらも一
度は持ち上げて取ろうとする仕草をするよう指示をし
た．その後，参加者が駒を持ち上げたタイミングで表
4の「素直」に示す動作を呈示した．参加者が駒を選
択し，自身の勝敗を確認した後，両駒を取ろうとした
時のロボットの動作について実験 1と同じ項目のアン
ケートに回答させた．選択に影響を与えたかは勝敗人
数の分析により評価を行うが，その際に参加者の動機
(どの感情だと思って駒を取ったか)を確認する目的で
アンケートを行った．

6.4 実験結果
対戦結果に対してカイ二乗検定を行った結果を図 2に
示す．参加者 16人中ロボットに勝利したのが 15人，負
けたのが 1人で結果には有意差が見られた．(**p<.01).

次にアンケートの結果を図 3，図 4に示す．参加者が赤
い駒を取ろうとした (ロボットが有利) とき，その動作
を「喜び」と感じた人が最多で 8人，「期待」と感じた
人が 5人，「恐れ」と感じた人が 3 人となっていた (図
5)．対して参加者が青い駒を取ろうとした (ロボット
が不利) とき，「恐れ」を感じた人が最多で 12 人，「期
待」が 2 人，「怒り」「驚き」が 1人ずつとなっていた
(図 6)．ロボットの有利・不利の状況と選択した基本感
情の単語のポジティブ・ネガティブは半数以上で一致
しており，多くの参加者がロボットの有利・不利の状
況を察して勝利していたことが示唆された．

図 2: 実験 2対戦結果

表 5: 実験 2アンケート結果 (ロボット有利)

表 6: 実験 2アンケート結果 (ロボット不利)



6.5 考察
実験 2 の対戦の結果 (図 2) より，参加者 1 名以外
全員がロボットに勝利できていた．さらにアンケート
の結果 (図 5，図 6) より，回答された感情とロボット
の有利・不利はほとんど一致していた．このことから，
ロボットの感情表現動作が人間の駒の選択の決め手と
なっていると考えられ，言い換えれば選択に影響を与
えたと考えられる．ただし，一致したのはロボットの
感情がポジティブ・ネガティブかどうかのみで，呈示
した感情を正しく伝えられたとは言えない．また，ロ
ボットに負けた 1 人についてもポジティブ・ネガティ
ブの感情が逆に伝わったことが考えられる．そのため，
感情表現動作のさらなる検討が必要だと考えられる．

7 実験3

7.1 実験の概要
実験 3 では，ロボットが嘘の表現を交えることで人
がロボットに対して感じる人間性や性格に変化を与え
るか，また，ゲームの楽しさや難易度などゲーム体験
に変化を与えるか検証を行った．

7.2 実験の条件
実験 3では，ロボットが嘘の表現を交えることで人
間性やゲームの印象などに変化を与えるかを検証する．
そのため嘘をつく割合である嘘つき度を要因として設
定し，以下の 3 条件の被験者内実験計画を実施した．
嘘つき度要因 (100%：8 ゲーム中全て嘘の表現を行
う嘘つき度，50%：8 ゲーム中 4 回嘘の表現を行う，
0%：8 ゲーム中一度も嘘をつかない)

嘘をつく際の動作を表 4の嘘/本当の「嘘」に示す．
嘘をつくとは実験 2とは逆の動作を行い，状況と感情
が一致しない状況のことである．本実験では対戦中に
ロボットが青い駒を取られそうな不利な状況でも「喜
び」を呈示し，赤い駒を取られそうな有利な状況であ
るのに「驚き」を呈示した．

7.3 実験手順
実験 3では，実験 2と同じ対戦を 8ゲーム 1セット
として 3セット行うこと， 8 ゲーム内で青い駒を取っ
た個数を参加者の点数とする (最大 8点)ことを伝え，
途中で勝敗が決まってしまった場合もなるべく高得点
を目指すよう指示した．また今回はロボットが嘘をつ
く可能性があることと，1セットごとにロボットの人
格が変わると伝えた．

その後，上記の 3条件のロボットとそれぞれ 1セッ
トずつ対戦を行い，1セット終了ごとにアンケートに
回答させた．条件ごとのロボットの印象・ロボットの
性格・ゲームの印象を測るため，以下の尺度を用いた．
ロボットの印象　ロボットの印象の測定は，人間が
ロボットに対して感じる代表的な 5つの知覚 (例: 擬人
観)を測定できるGod Speed Questionnaire[13]とオリ
ジナルの質問項目をそれぞれ 5件法にて行った．
ロボットの性格　ロボットの性格の測定は，人間の
パーソナリティを 5つの因子で捉えるBigFive尺度 [14]

の短縮版 [15]を用いて 5件法で行った．
ゲームの印象　ゲームの印象の測定は，ゲームの対
戦結果・5件法のオリジナルの質問項目で行った．

7.4 実験の結果
実験 3 により得られたロボットと対戦した際の平均
点数と標準誤差，および平均点数に対して一要因分散
分析を行った結果を図 3に示す．結果には有意差が見
られ，100%>50%，0%>50%となり，50%条件のロボッ
トが最も難しかった可能性が示唆された (*p<.05).

次に，ロボットに対する印象について God Speed

Questionnaire を行い，一要因分散分析を行った結果を
表 7に示す．結果は，擬人観，有生性，知性の有無に
有意差が見られた (*p<.05)．有意差が見られた 3 つの
項目に Holm 法による多重比較を行った結果，擬人観
は 50%>0%>100%，有生性と知性の有無は 50%>100%，
0% となった．
次にオリジナルの質問について，リッカートのシグ
マ法を用いて順序尺度を間隔尺度に補正し，分散分析
を行った結果を表 8に示す．結果，行動の可愛らしさ，
優秀さ，信頼感，性格，対戦相手としての強さに有意差
が見られた (*p<.05)．有意差が見られた項目に Holm

法による多重比較を行ったところ，行動の可愛らしさ
に有意差は見られなかった．優秀さと対戦相手として
の強さは 50%>100%，0% となった．信頼感と性格は
100%>50%となった．これらのことから，嘘を織り交
ぜることでより生き物や人間らしく見え，知性や優秀
さ，対戦時の手ごわさを感じていることが示唆された．
また，嘘をつかない方が性格がよく見え，より信頼感
も感じることが示唆された．
次にロボットの性格の変化について BigFive尺度の
アンケートの分散分析を行った結果を表 9に示す．分
析の結果，開放性にのみ有意差がみられた．Holm 法
による多重比較を行ったところ 50%>100%，0% とな
り，嘘を織り交ぜることでロボットの好奇心や冒険心
をより感じられることが示唆された．
最後にロボットとの対戦の印象についてオリジナル
のアンケートを行い，リッカートのシグマ法による補



図 3: 実験 3平均得点の比較

表 7: God Speed Questionnaireの分析結果

正の後，一要因分散分析した結果を表 10 に示す．対
戦の難易度と楽しさに有意差が見られた．この項目に
ついて Holm 法による多重比較を行ったところ難度は
100%，0%>50%，対戦の楽しさは 50%>100%，0% と
なり，実際の対戦結果とは反対に，50% 条件の難易度
が最も低く感じていたことと，50% 条件のロボットと
の対戦を最も楽しく感じていたことが示唆された．

7.5 考察
まずロボットの印象について，50% 条件で嘘を織り
交ぜることで人間らしさや知性，優秀さ，対戦相手と
しての強さの印象が有意に高く感じられたことが結果
からわかる．これは，嘘をつく割合が人間のものと最
も近いため (ゲーム中全く嘘をつかないことや嘘しかつ
かないことは考えづらいため)，人間とボードゲームを

表 8: ロボットの印象評価アンケート (オリジナル質問)

の分析結果

表 9: BigFiveの分析結果

表 10: 対戦の印象評価の分析結果

しているような感覚を重ねられたと考えられる．また，
信頼感や性格の良さは 50% 条件より嘘をつかない 0%

条件のロボットの方が有意に高くなっている．参加者
は 0% 条件のロボットのみ裏切られるという体験をし
なかったため，積極的に騙そうとしてくる 50% 条件の
ロボットよりも性格の良さと信頼感を感じたと考えら
れる．どちらも仮説通りとなったため，ロボットの印
象については嘘をつく表現にて変化させられると考え
られる．
次に，ロボットの性格については知己好奇心などを
示す「開放性」のみ有意差が見られた．50% 条件の開
放性が最も高くなった理由として，50% 条件が他の条
件に比べて予測困難な動きだったことが考えられる．
100%，0% 条件では最初から最後まで全て同じパター
ンの動作をするため，途中でその法則性に気づいてし
まった場合，残りのゲームは単調に認識されやすい．実
際，実験後の感想として，途中でパターンに気づいて
しまったので残りが作業的になってしまったというコ
メントが見受けられた．
一方で 50% 条件は嘘をつく場合とつかない場合の

2 パターンの動作があり，勝つための工夫をしている，
つまり「創造的」であるという印象を与えたと考えら
れる．他の特性で有意差が見られなかった理由として
は，嘘をつく割合がこれらの特性の評価に強く影響し
なかった可能性が考えられる．例えば「誠実性」は正直
さなどを示す特性であるが，ボードゲーム中という状
況なので嘘をつくという行為は当然のことであり，そ
れだけではスコアが低下しなかったのではないかと考
えられる．
最後にロボットとの対戦の印象について，楽しさと
難易度に有意差が見られた．楽しさについては 50%の
ロボットは 100%，0%のようなワンパターンな動作で
はなく，2つのパターンがあるので飽きづらかったこ



とが考えられる．難易度については，100%と 0%が有
意に高くなっており，実際の対戦結果と一致していな
い．対戦結果は 50%条件の点数が有意に低くなってお
り，事実として最も難しかったと考えられるが，参加
者のアンケートでは最も簡単という結果となった．こ
れについては参加者の経験が影響していることが考え
られる．参加者はこれまでの心理戦ゲーム経験におい
て全く嘘をつかないもしくは全て嘘をつく人と対戦を
行った経験が少ないことが考えられる．実際，ゲーム
の場面において人間がそのような立ち回りをすること
は考えづらい．この経験のなさが影響し，100%，0%条
件をより高難易度に感じた可能性がある．

8 まとめと考察
本研究の実験 1，2の結果から，人間はロボットの喜
びの感情のみを一意に識別可能であることが示され，一
意に識別まではできないが，有利・不利の状況を察す
ることはでき，それを行動の決め手として対抗手段を
取っていることが示唆された．このことより，ロボッ
トの動作と LED発色による感情表現は有効な手法で
あり，これにより心理戦を再現可能であると考えられ
る．また，実験 3では多様な心理戦体験を可能にする
ために嘘をつく割合によりロボットとゲームの印象を
変化させることを試みた．その結果，ロボットの人間
らしさや頭の良さといったロボットの印象と，ゲーム
の難易度や楽しさといったゲームの印象に変化を与え
られることがわかった．このことから，嘘をつく割合
はゲーム体験を変化させる要素の 1つであり，人間が
ロボットから感じるロボットの戦略性や人間性に影響
を与えることが可能であることが示唆された．
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