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Abstract: エージェントの機能に関する説明の有無が、エージェントへの信頼感や利用者の行動

に影響することが示唆されている。ヒトは曖昧な状況下では集団に同調しやすく、これは集団が

エージェントの場合も同様だが、エージェントの機能に関する説明が同調行動を変容させるか

は自明ではない。本研究では、エージェントの機能説明がヒトの同調行動に与える影響を明らか

にするため、線分判断課題実験を実施した。ロボット 3 体の回答を聞いた後の参加者の回答か

ら、ロボットへの同調率を計測した。その結果、機能説明あり群はなし群より同調率が高い傾向

がみられた。本結果は、エージェントの受容を促し、社会へのエージェント導入の最適化に繋が

ることが期待される。 

 

1. はじめに 

現代社会において、人工知能やロボット工学の発

展によりエージェントの存在感が増している。エー

ジェントとは、「人間とのインタラクションを目的と

して設計されたプログラムまたはロボット」と定義

できる[1]。医療現場での診断システム[2]、教育現場

での学習支援システム[3]など、様々な分野でエージ

ェントの活用が広がっており、エージェントとヒト

の効果的な相互作用の実現は重要な課題である。エ

ージェントの過度な信頼や不信は、作業効率の低下

や安全性の欠如につながる可能性があるとしている

[4]。そのため、ヒトがエージェントの能力を適切に

理解し、その判断を必要に応じて参考にできる関係

性が求められる。 

エージェントとヒトの相互作用に関する研究は、

主にエージェントに対する信頼形成のメカニズムを

理解することに焦点を当てて進められてきた。ヒト

とロボットの相互作用における信頼形成に影響を与

える要因を包括的に分析した研究では、エージェン

トの性能や属性が信頼形成の重要な決定要因である

ことを示している[4]。また、事前に提示される情報

の正確性が人間の意思決定行動に与える影響を実験

的に検証した研究では、正しい情報が継続的に提示

されることで情報への信頼性が向上することが明ら

かになっている[5]。また Nass & Moon は、人間がエ

ージェントに対して無意識に社会的反応を示すこと

を明らかにした[6]。 

エージェントに対するヒトの同調行動は、両者の

相互作用を考える上で重要とされている[7]。同調行

動は、個人が他者や集団の影響を受けて自身の判断

や行動を変容させる現象であり、長年研究されてき

た[8,9,10]。線分判断課題を用いた実験では、個人が

明らかに誤った集団の意見に従う傾向が示されてい

る[8]。同調行動の動機は「情報的影響」と「規範的

影響」に分類され、前者は他者の判断を正しい情報

源として受け入れるものであり、後者は集団からの

承認を求める心理的要因に基づくものである[9]。エ

ージェントとの相互作用時における同調行動につい

ても研究が行われており、線分判断課題においてエ

ージェントの回答が人間の判断に影響を与え、エー

ジェントの数が増えると同調傾向が強まることが明

らかになっている[11]。 

エージェントの機能に関する説明は、エージェン

トに対する信頼の形成に影響を与える。Wang & 

Benbasat は、技術システムに関する説明がユーザー

の信頼形成と使用意図を高めることを示した[12]。

Lim & Morris は、システムの意思決定プロセスに関

する「なぜ（Why）」の説明が、「どのように（How）」

の説明よりも信頼を高める効果があることを明らか

にした[13]。 

エージェントへの同調行動に関する先行研究は主
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にエージェントの外見や振る舞いの影響に焦点を当

てており、機能説明の影響を体系的に検討したもの

は少ない。また、技術受容に関する説明の研究も信

頼形成や使用意図に注目し、同調行動への影響が明

確でない。さらに、エージェントの説明効果の研究

はユーザーの機能理解に着目しているが、その理解

がエージェントの判断の受け入れにどのように影響

するかは不明確である。本研究では、エージェント

の機能に関する説明が同調行動に与える影響を実験

的に検証し、社会へのエージェント導入の最適化を

目指すことを目的とする。 

エージェントの機能理解が信頼形成に不可欠であ

ること[4]、システムの説明が信頼と使用意図に影響

を与えること[12]、エージェントへの信頼が同調行

動を促進する可能性があること[4]が示されている。

これらの知見を踏まえ本研究では、「エージェントの

機能に関する説明があった場合の方が、説明がなか

った場合と比較して同調行動が起こりやすくなる」

という仮説を立て、線分判断課題を用いた心理実験

により検証を行った。 

 

2. 方法 

2.1 実験参加者 

静岡大学生 26 名（男性 21 名、女性 5 名、平均年

齢 21.3 歳）が実験に参加した。被験者はランダムに

「説明あり群」(13 名)と「説明なし群」(12 名)の 2 群

に分け、それぞれの条件で線分判断課題を実施した。

本研究は静岡大学の倫理委員会の承認を得て実施さ

れ、全参加者から書面による同意を取得した。 

 

2.2 実験材料 

2.2.1 視覚刺激 

視覚刺激として、18 枚の刺激絵を作成した。各刺

激絵は、3 本の線分「A」「B」「C」と、それらのいず

れかと同じ長さの比較対象の線分「？」で構成され

ている（図 1）。線分「A」「B」「C」の配置順序は 6

通りの組み合わせを用い、比較対象の線分「？」の

長さは 3 通りであった。刺激絵の選定にあたり、事

前調査（44 名対象）を実施し、それぞれの刺激の正

答率を測定した。正答率が 70%以上の刺激 8枚と、

正答率が低いものから 4 枚を、同調行動を測定する

刺激とした。また、実験の意図を被験者に悟られな

いようにするため、残りの 6 枚を補助的な刺激とし

て組み込み、全 18 枚の刺激を使用した。 

 

 

図 1 実験で使用した刺激絵の例 

 

2.2.2 音声刺激 

実験では音声刺激を用いてエージェントの回答を

被験者に提示した。「これは A です」、「これは B で

す」、「これは C です」という 3 種類のセリフを、テ

キストから音声を作成するフリーソフト「音読さん」

(https://ondoku3.com/ja/)を用いて作成した。3 体のロ

ボットを区別するため、男性の声(アナウンサーB)、

女性の声(ななみ)、中性的な声(ロボット)の３種類を

使用し、それぞれの音声刺激を準備した。 

 

2.2.3 使用機器 

子供用玩具の電動ロボットをエージェントとして

使用した（図 2）。このロボットは、表情変化や音声

再生が可能であるが、実際には画像認識機能を持た

ない。 

 

図 2 実験に使用した電動ロボット 

 

実験ではロボットをコンピュータと有線接続し、

ロボットが画像認識を行い、回答音声がヘッドフォ

ンから聞こえる設定になってみえるように工夫をし

た（図 3）。 

 

 



 

 

 

図 3 実験の様子 

 

2.3 実験手続き 

実験は 2 つのセクションで構成され、それぞれの

試行数は 36 であった（図 4）。各試行では、最初に

周囲に緑色の枠がついた刺激絵が提示された。刺激

提示開始 1 秒後から、3 体のエージェントの回答音

声が順番に提示された。エージェントの回答後、視

覚刺激提示開始から 10 秒後に枠が緑色から赤色に

変わり、3 秒間提示された。被験者は、赤枠が表示さ

れている間に「？」の線分と同じ長さだと思うもの

を A、B、C のいずれかから選択し、ボタン押しによ

り回答した。試行間には注視点を 2 秒間提示した。

なお、第 1 セクションと第 2 セクションの間には 2

分間の休憩時間を設けた。1 セクションの所要時間

は約 8 分であった。 

エージェントの回答は、全体の 2/3 の試行（24回）

で誤答、残りの 1/3 の試行（12 回）では正答となる

ように設定した。 

 

 

図 4 課題の流れ。水色の四角内は、1 試行の流れを

示す。 

 

本実験では、説明あり群と説明なし群の間でエー

ジェントに関する説明の違いが設けられた。説明あ

り群では、「このロボットは胸部にあるセンサーで画

像を認識することが可能です。画像は 2048×1500 画

素で認識されます。認識された画像を基にロボット

が自動で？と同じ線分の長さを判断し回答します。

回答の音声はヘッドフォンから再生されます。」と説

明した。一方、説明なし群の参加者に対しては、「ロ

ボットが線分を判断し、回答の音声はヘッドフォン

から再生されます。」という最小限の機能説明のみを

提供した。 

実験終了後、Google フォームを用いてアンケート

を実施した。アンケートではロボットからの影響度、

ロボットに対する信頼度を 7 段階で問うたほか、実

験について気が付いた点について自由記述で回答を

求めた。 

 

2.4 データ分析 

同調行動、反応時間、事後アンケートから得られ

たデータを分析した。同調行動については、エージ

ェントの誤答に同調した回数を算出し、説明あり群

と説明なし群の間で t検定を用いて比較した。また、

事前調査の正答率を基に、刺激の難易度を高難易度

条件と低難易度条件に分類し、難易度の違いが同調

行動に与える影響を分析した。反応時間については、

赤枠が表示されてから被験者が回答するまでの時間

を計測した。全試行の平均反応時間と、同調行動が

観察された試行に限定した反応時間のそれぞれにつ

いて、説明あり群となし群の間で比較した。事後ア

ンケートの分析では、エージェントの影響度および

信頼度について、説明あり群と説明なし群の平均値

を算出し、t 検定を用いて比較を行った。統計解析に

は Python（version 3.11.7）を使用し、有意水準は 5%

に設定した。 

 

3. 結果 

3.1 同調行動 

 説明あり群の平均同調回数は 8.65 回(SD = 5.38)、

説明なし群の平均同調回数は 4.38 回(SD = 1.97)で、

説明あり群のほうがなし群よりも有意に同調回数が

多かった(t (23) = 2.598, p = 0.016)（図 5）。 



 

 

図 5 平均同調回数 (* p < .05) 

 

刺激絵の難易度別に同調率を分析した結果、説明

あり群では高難易度条件の同調率が 34.1%、低難易

度条件の同調率が 38.5%であった。説明なし群では、

高難易度条件の同調率が 19.0%、低難易度条件の同

調率が 16.1%であった。説明あり群の高難易度条件

と低難易度条件の同調率に関して対応のある t 検定

を実施した結果、統計的に有意差はなかった(t (12) = 

-1.407, p = 0.185)。同様に、説明なし群の高難易度条

件と低難易度条件に関しても統計的な有意差はなか

った(t (11) = 1.538, p = 0.152)。  

 

3.2 反応時間 

全試行における反応時間を分析した結果、説明あ

り群の平均反応時間は 1.211 秒 (SD = 8.846)、説明な

し群は 1.348 秒 (SD = 11.979)であった。対応のない

t 検定を実施した結果、両群の反応時間に有意な差は

見られなかった (t (1639) = -0.262, p = 0.793)。 

同調行動が観察された試行に限定して反応時間を

分析したところ、説明あり群の平均反応時間は 0.950

秒 (SD = 0.691)、説明なし群は 0.728 秒 (SD = 0.538)

であった。検定の結果、説明あり群の反応時間が説

明なし群と比較して有意に長いことが示された 

(t(298) = 2.837, p = 0.005)(図 6）。 

 

図 6 同調行動時の平均反応時間 (** p < .01) 

 

3.3 アンケート結果 

エージェントからの影響度についての評定値は、

説明あり群の平均値は 4.31 (SD = 1.64)、説明なし群

の平均値は 3.46 (SD = 1.65)であった。説明あり群は

なし群よりも平均値が高かったが統計的に有意な差

はなかった (t ((24) = 1.26, p = 0.219) 

 エージェントへの信頼度についての評定値は、説

明あり群の平均値は 3.62 (SD = 1.33)、説明なし群の

平均値は 2.85 (SD = 1.29)であった。説明あり群はな

し群よりも平均値が高かったが、統計的に有意な差

はなかった (t (24) = 1.436, p = 0.219)。 

 

4. 考察 

本研究では、エージェントの機能説明が同調行動

を有意に促進することが確認された。Wang & 

Benbasat は、技術システムに関する説明が信頼形成

に正の影響を与えることを示している [12]。本研究

ではエージェントの機能説明が被験者の同調回数に

影響を与えたことが確認されたものの、エージェン

トに対する信頼が形成されたかどうかまでは明らか

ではない。今回の結果を踏まえると、エージェント

の機能に関する具体的な説明を提供することで、参

加者がエージェントの判断を参考にする傾向が強ま

った可能性が考えられる。 

全試行における反応時間には群間で有意な差は見

られなかったが、同調行動が観察された試行におい

て、説明あり群が有意に長い反応時間を示した。Lim 

& Morris (2009)は、システムの判断プロセスの理解

がユーザーの意思決定を慎重にすることを示してお

り、本研究の結果とも整合的である[13]。Wang & 



 

 

Benbasat も、技術システムに関する説明が信頼形成

を促進することを報告している[12]。これらの知見

を踏まえると、説明あり群の参加者は、エージェン

トの画像認識機能に関する説明を理解した上で、そ

の判断を慎重に検討したため、反応時間が長くなっ

た可能性がある。一方、説明なし群ではエージェン

トの機能理解が不十分であったため、より直感的な

判断を行ったと考えられる。 

メタ分析研究によれば、「課題の曖昧性が高いほど

同調が生じやすい」とされており[10]、本研究でも同

様の傾向が期待された。しかし本研究では、課題の

難易度による同調回数の有意差は確認されなかった。

説明あり群では、Koo らが示したように、エージェ

ントの機能説明により参加者の判断基準が確立され、

難易度に関わらず一貫した判断が可能になったと考

えられる。一方、説明なし群では、機能説明の不足

によりエージェントへの信頼形成が制限され、難易

度に関わらず自身の判断を優先した可能性がある

[16]。 

Lee & See は、「システムへの信頼が意識的な評価

と無意識的な行動の両方に影響を与える」と報告し

ている[17]。本研究では、説明あり群は有意に高い同

調回数を示したが、事後アンケートではエージェン

トからの影響をそれほど強く認識していないことが

示された。この結果は、エージェントへの信頼形成

がシステムの性能に関する理解（認知的信頼）と、

システムとの相互作用を通じた経験（経験的信頼）

の両方によって形成されることを示唆している[4]。

本研究では、短期間の実験であったため、認知的信

頼は形成されても経験的信頼には十分な影響を与え

なかった可能性がある。 

擬人性を付与されたエージェントと人間の間には、

人間同士と同様の社会的インタラクションが成立す

る[18]。また、人型エージェントは「意図」を持つも

のとして認識されやすい[19]ことや、擬人化の程度

が高いほどエージェントの意見を信頼しやすく、そ

れに同調する傾向が強まる[20]ことが報告されてい

る。Hancock らも、エージェントの外見が信頼の形

成に影響を及ぼす可能性を示唆している。本研究で

はエージェントとして人型のロボットを使用してお

り、今回確認された同調行動の増加は、エージェン

トの機能説明が信頼を高めた影響と考えられるが、

エージェントの形態が同調行動に与える影響をより

詳細に理解するためには、デザインや動作の違いが

どのような影響を及ぼすかを検討する必要がある

[4]。 

 本研究では、エージェントの機能説明が同調行動

を促進することが確認されたが、エージェントに対

する信頼の形成過程までは明確にできなかった。今

後の研究では、長期間の相互作用を通じた経験的信

頼の形成が同調行動に及ぼす影響を検討する必要が

ある。また、Parasuraman & Riley が指摘するように、

自動化システムへの過度の依存は、判断能力の低下

やシステムの誤作動時の対応力の低下を招くリスク

がある。医療診断支援や教育支援などの実践場面で

は、システムへの適切な依存度を見極めることが重

要となる。加えて、エージェントの外見や動作が同

調行動に与える影響についても、さらなる検討が求

められる[12]。 
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