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Abstract: 音声認識技術と大規模言語モデルの進化により、発話内容の記録および活用・共有が実
用的に可能となった。これらの技術は、実際の人と対話することに比べて話者の心理的障壁を低減
し、社交不安により対話が困難な利用者の発話練習を支援する新たな手段となることが期待されて
いる。しかしながら、無機質で表情を持たない機械やスクリーンへの発話は、実際の対人対話とは
ギャップが大きく、練習環境で対話できても、実際の対人場面ではスキルの般化が困難であることが
考えられる。特に、社交不安障害罹患者は、視線を回避する傾向があることが報告されており、視線
を感じることに慣れる必要がある。そこで本研究では、AIを用いた人間に近い自然な視線運動を実
現するロボットをインターフェースとして導入することで、人との対話に近い体験を通じ、段階的曝
露療法を実現することを目指した。就労支援福祉施設インクル豊橋の協力の元、面接練習の場面にお
いてフィールド検証を行う計画について述べる。

1 はじめに
社交不安は、他者と交流する際に過度な不安や恐怖
を感じる心理状態であり、1990年から 2021年にかけ
て一貫して増加傾向を示している [1]。これが障害と
して認識される場合、社交不安障害（Social Anxiety

Disorder, SAD）と診断される。SADと失業率には強
い相関があり [2]、社交不安を抱える人々に対する支援
は急務となっている。更に COVID-19の流行により、
世界的に SADが急増しており [3]、15～19歳の年齢層
における SADの有病率は、2050年までに他の年齢層
を上回ると予想されている。
現在、コミュニケーションロボットを用いた支援が注
目されており、社交不安を軽減し、社会的交流を促進
することを期待されている。Rasouliらは、従来の行動
療法および認知療法におけるソーシャルロボットの可
能性を、四つのシナリオに分類して提案している [4]。
一つ目は非言語コミュニケーションのスキルを高める
ため、二つ目は人前でのスピーチ、就職面接などの練
習相手として、三つ目は振り返りで思考と感情を客観
的に見るため、四つ目は不安が発生した際の対処法の
インストラクターとしてである。このような認知療法
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にテクノロジーを組み合わせた研究は多く試みられて
いる。例えば一つ目のシナリオでは、田中らはデジタ
ルサイネージ上に映るエージェントと対話することで
社交不安を低減させることを明らかにした [5]。二つ目
では、ASDの方々を対象に、VRロボットを用いた面
接訓練により、スコアが上がったことを報告した [6]。
三つ目では、対話エージェントを用いた振り返り効果
の検証がされている [7]。四つ目では、GPT-4ベースの
チャットボットを用いた動機づけによって、行動変容が
促されることを報告している [8]。ただ、現場において
は、これら四つのシナリオを組み合わせた支援が求め
られている。
二つ目の面接訓練タスクは、失業率の改善に直結す
るため、特に重要である。SAD罹患者は、自己認識が
他人に依存しており、批判に過敏になる傾向が見られ
る [9]。一方でロボットによるフィードバックは人のも
のより受容性を高めることが報告されている [10]。人
手不足や技術の継承が問題視されている福祉分野にお
いて、ロボットを用いた支援を実現することで、社会課
題の解決とソーシャルロボットの社会実装に貢献する。
ここで課題となるのが、ソーシャルロボットの身体
性である。無機質で表情を持たない機械やスクリーン
への発話は、実際の対人対話とはギャップが大きく、練
習環境で対話できても、実際の対人場面ではスキルの
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般化が困難であることが考えられる。特に SAD罹患者
は、視線を回避する傾向があることが報告されている
[11, 12]。アイコンタクトは、人の肯定的感情を引き出
すふるまいであることが示されており [13]、実際の面接
においてアイコンタクト技術を身につけることは重要
である。認知行動療法において、このようなトレーニ
ングには、段階的曝露療法が用いられることが多い。そ
のため、VRや映像ベースの研究はなされている [5, 6]

が、ロボットを用いた研究は少ない。そこで本研究で
は、人間に近い自然な視線運動を実現するロボットを
インターフェースとして導入することで、社交不安を
持つ人々が、アイコンタクト練習を含む発話練習を安
心して行える環境を構築することを目指した。

2 システム
本研究の対話システムは全てオフラインで動作する。
これは、ロボットによる社交不安解消において個人情
報とその漏洩に対するリスクが懸念されており [4]、ク
ラウドサービスの利用を避けるためである。ロボット制
御用ミドルウェアとして ROS2を使用し、各モジュー
ルは ROS2ノードとして実装した。

2.1 対話システム
Jetson Orin Nano Super 開発者キットを用い、以下
のモジュールで構成される対話システムを構築した。シ
ステム構成は図 1に示す通りである。

• 音声認識：faster-whisper[14]を用い、音声をテキ
ストに変換。同時に音声を録音する。

• 対話生成：TinySwallow-1.5B[15]を用い、対話要
約を生成する。プロンプトには以下の内容を事前
に与えた。

あなたは B型支援施設向けの面接練習評価者で
す。以下を厳守してください。
1) 自己紹介・モデル名の提示・謝罪・「もう一度」
などのリトライ依頼は書かない。
2) 出力は日本語で 3文以内。箇条書きや番号は
使わず、短く要約する。三つ目の「。」が付いた
ら終わる（例: ～です。～です。～です。）。
3) 評価は「良い点 1つ」と「改善案 1つ」に限
定し、具体的に書く。冗長な説明は書かない。
4) ユーザの自己紹介を要約しつつ、クセや過剰
頻出単語を指摘し、改善案を必ず示す。
5) 内容が聞き取りづらく支離滅裂でも、必ず何
かを評価し、改善提案を返す。
6)自分の行動宣言や「練習します/やってみます」
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図 1: 対話システム構成

図 2: HuskT

のような自己言及は書かない。絵文字や余計な飾
りは入れない。
7) あなたの自己紹介ではない。自己紹介をして
いる人の発話を聞いており、それをまとめる。
8) 例は不要。内容の指摘のみをする。
9) 状況は面接中であり、文章ではなく、口で話
している。
10) 前置きは不要。ポイントだけを指摘する。
11) あなたは一つのロボットであり、私たちのよ
うな複数形は使用しない。
12) 言われた内容を、自己紹介としての問題点を
重視して批評をする。

• 音声合成：VoiceVox[16]のずんだもん（ノーマル）
を用い、テキスト応答を音声に変換する。



3 調査
3.1 被験者
本研究は特定非営利活動法人クオーレが運営する就
労支援インクル豊橋にて実施を行う予定である。イン
クル豊橋は、様々な問題を抱えている方を対象に、個
人の特性に合った仕事探し・職場探しのサポートを行う
福祉施設である。謝金は施設との協議の上、直接支払
わず、施設に対して工賃として支払うこととした。被
験者はインストラクションの時間を利用し、一人ずつ
応対室にて実験を行う。

3.2 実験システム
本研究で使用したロボットは、視線ロボット“HuskT”
である [17]。HuskTは、2自由度の視線制御機構と、1

自由度の瞬目機構を備えたロボットであり、人間に近
い自然な視線運動を実現することができる。人の顔ラ
ンドマークを Luxonis OAK-D S2を用いて認識し、眼
と眼の間を注視点とすることでアイコンタクトを実現
する。OAK-D S2はエッジ AIカメラであり、認識処
理をカメラ内で完結することができるため、処理とプ
ライバシー保護の観点からも適している。社交不安を
持つ利用者は、顔を直接録画することを嫌がる方が多
いため、顔ランドマークと顔向きのみを取得する。

3.3 視線制御
人間との対話で相手に威圧感やストレスを与えない
ためには、視線を適度に逸らすこと [18, 19]と自然な
まばたきを行うこと [20]が重要である。1分自己紹介
中は傾聴を行い、5秒程度視線を合わせ、その後視線
を水平方向に逸らし、すぐに視線を戻して合わせる運
動を繰り返す [21]。利用者の発話終了後、理解を示す
ためにゆっくりと瞬きを行う [22]。

3.4 実験手順
タスクとして、被験者に 1分間の自己紹介を行って
もらう。実験は、HuskTが設置された応対室に、被験
者と施設スタッフ 1名が入室し、図 3に沿ったシナリオ
を開始する。終了後、LLMが発話したまとめを元に、
被験者と施設スタッフがフィードバックを行う。被験
者 1人につき一ヶ月間、各週 1回、計 4回実施し、各
回 30分程度を予定している。
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図 3: 実験の流れ

3.5 評価方法
事前アンケートとして、Liebowitz Social Anxiety

Scale (LSAS)[23]を用い、被験者の社交不安レベルを
測定する。Gaze Anxiety Rating Scale (GARS)[24]を
用い、視線に対する不安レベルを測定する。Measure

of Anxiety in Selection Interviews (MASI)[25]を用い、
面接における不安レベルを測定する。
各セッション終了後、被験者に対し、Subjective Units

of Distress Scale (SUDS)方式で、実験後の面接不安を
100段階の自己評価で測定する。また、取得した顔ラ
ンドマークと顔向きを用いて、面接スキルの変化を分
析する。
すべての実験終了後に、MASIを再度実施し、面接に
おける不安レベルの変化を測定する。さらに、面接不
安とロボットの効果に関するインタビューを実施する。

4 おわりに
本稿では、社交不安の軽減を目指し、LLMによる発
話記録と視線ロボットを統合した面接練習システムを
提案した。提案システムは、人間らしい視線制御と自
然な対話要約機能を備えることで、被験者の心理的障
壁を低減しつつ、段階的曝露療法としての効果が期待
される。今後は、インクル豊橋におけるフィールド検
証を通じて、実際の面接場面へのスキル般化効果およ
び福祉現場におけるロボット受容性を検証する。本研
究が、SAD罹患者の就労支援における新たな技術的介
入モデルとなることを目指す。
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