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Abstract: 本研究では，ミニマルデザインのエージェントと共同注意が生じるかを検証した．結
果，目のないエージェントでは生じにくいが，そのエージェントが「見る」機能を持つことを知らせ
る事前インタラクションを行うと，生じた．つまり，共同注意は他者の見た目のみならず，他者に対
する認識によって影響を受ける．ここで事前インタラクションを行った場合にはユーザのエージェン
トに対する擬人感が高まっており，ユーザは「見る」という行為の意図性を感じ取っていた可能性が
高く，共同注意はエージェントに対する擬人感や意図の程度を定量化する指標となりえる．
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図 1: 本研究で得られた知見．目のないミニマルデザインのエージェントとの共同注意は成立しないが，事前イン
タラクションをした場合にのみ成立した．視線に対する意図性を感じるかが重要と考えられ，ユーザがエージェン
トを意図スタンスで捉えているか，設計スタンスで捉えているかを測る手がかりとなるかもしれない．

1 はじめに

近年，大規模言語モデルやコミュニケーションロボッ
トの普及に伴い，エージェントのインタラクションは
日常的なものとなりつつある．ユーザが対話型のエー
ジェントに対して持つスタンスは，デネットが提唱す
る 3つのスタンス [1]のうちの 2つに大別できると考え
られる．1つは設計スタンスである．エージェントが設
計スタンスで認識される場合，ユーザは挨拶や感謝の
礼儀等を省略するなど，心理的なコストをかけずにイ
ンタラクションを行うことができる．また，単刀直入
で簡易的な指示出しができるとともに，リテイクが可
能になることもメリットとして挙げられるだろう．も
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う 1つは意図スタンスである．エージェントが意図ス
タンスで認識される場合，ユーザはエージェントのエ
ラーに対して許容性が向上し，適応行動や援助行動を
とりやすくなる．Human-Agent Interaction(HAI)の文
脈においては，エージェントを意図スタンスで認識さ
せることは重要である．
エージェントが意図を読まれた状態でインタラクショ
ンするには２つの技術基盤が必要である．1つは，意図
を読まれるエージェントを実現する技術である．人工
物であるエージェントは，意図スタンスで捉えられる
ために何らかの工夫が必要とされてきた．例えば，ユー
ザにとって行動予測をしやすい振る舞いをすること [2]

や，あえて弱々しいデザインにすること [3]など，行動
から見た目まで多岐にわたる提案がされてきた．もう 1

つは，ユーザがどの程度エージェントを意図スタンスで
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認識しているかを定量的に計測・評価する技術である．
近年の対話型生成 AIをはじめ多くのエージェントが
「意図スタンスで認識されていること」を前提に応答す
る仕組みになっているが，全てのユーザが等しく意図ス
タンスで捉えている状況は考えにくい．本来であれば
意図スタンスで捉えられているかを推測し，その程度に
応じて適切な応答をすべきである．例えば，Godspeed

Questionnaire[4]などの事後的な主観評価や，特定のタ
スク文脈に適した評価 [5]が存在するが，事後的な評価
ではその時々の変化や無意識的な反応を捉えることが
困難であり，具体的なタスクや文脈に依存した指標で
は汎用性に乏しい．多くのユーザと意図スタンスで捉
えられた状態でインタラクションが可能なエージェン
トを実現するためには，リアルタイムかつ汎用的な方
法でユーザのスタンスを推定しつつ，より意図スタン
スで捉えられやすくなる行動ができるインタラクショ
ンの設計が必要である．
そこで本研究では，ユーザのスタンスをリアルタイ
ムに測る汎用的な指標として共同注意に着目する．共
同注意の成立には，なんらかの対象を意図を持って視
線を向けているかどうかが関係するため，エージェント
が意図を持った存在として認識されているか否かを判
定する要素になり得る．もしも共同注意を用いてユー
ザのスタンスを測定できることが明らかになれば，様々
な場面で適用可能な汎用性の高い評価指標を確立した
といえる．また，共同注意を誘発するのによく用いら
れる情報として視線がある．視線は主体の意図を表現
する典型的なモダリティでもあり，視線を使ったイン
タラクションを用いることは，意図スタンスで捉えら
れるきっかけとしても有望である．つまり，視線とい
う単一のモダリティを活用して，ユーザのスタンスの
計測から意図スタンスへの誘導までを一貫して扱うこ
とができる可能性がある．
本研究の知見は図 1としてまとめられ，本研究の貢
献は主に２つある．

【認知科学的貢献】
見る機能があるということを認識させると，目が
ないエージェントはビジュアルに頼らずとも，視
線手がかり効果（共同注意に関連した現象）を誘
発するという新たな知見を示した．

【工学的貢献】
共同注意を誘発する振る舞いをし，人間がそれに
どの程度反応するかを計測することで，インタラ
クションの中で人間がエージェントの意図を読ん
でいる程度を定量化できる可能性を示した．

2 背景

2.1 エージェントに対するユーザのスタンス

近年，大規模言語モデル（Large Language Models:

LLM）の急速な発展や普及により，人々はチャット形
式のインターフェースを通じ，日々の業務から私的な
相談に至るまで，LLMにあらゆる支援を求めるように
なった．また，コミュニケーションロボットの社会実
装も着実に進展しており，人々がエージェントとコミュ
ニケーションをとる機会は，もはや特殊なものではな
く日常の一部となりつつある．
エージェントとのコミュニケーションにおいて，ユー
ザがエージェントを認識するスタンスは，「意図スタン
ス」と「設計スタンス」に大きく分かれる [1]．「意図ス
タンス」は，エージェントの動作や発話に意図を見出
し，あたかもエージェントが主体的に行動しているか
のように解釈するスタンスを指す．「設計スタンス」は，
エージェントの動作や発話が，あくまで事前に定めら
れた設計やプログラムの結果であると解釈するスタン
スを指す．
ユーザのエージェントに対するスタンスと実際のエー
ジェントの振る舞いが一致しないと，ユーザとエージェ
ントのコミュニケーションの質が大きく低下する．例
えば，ユーザが設計スタンスに基づき，効率的な回答
のみを求めている際に，エージェントが過剰に人間ら
しく情緒的な対応をすれば，ユーザは煩わしさを感じ
るだろう [6]．逆に，ユーザが意図スタンスに基づき，
共感を求めている際に，エージェントが事実の列挙の
みを行えば，そこには負の適応ギャップが生じ，ユーザ
の対話意欲は著しく減退する [7]．この問題を解決する
ためには，ユーザのスタンスを推定する必要があるが，
これについての研究はそれほど多くなく，未解明なこ
とも多い．

2.2 ユーザのスタンス推定

ユーザとエージェントのコミュニケーションを向上
させるために，ユーザのスタンスを適切に推定するこ
とが重要である．例えばユーザの言語情報から推定す
る手法も考えられるが，スタンスは明示的な言葉とし
て表れるとは限らない．例えば，「本当に？」という短
い問いかけ 1つをとっても，それがAIが出力した情報
の正確性を疑うファクトチェック（設計スタンス）なの
か，あるいは話の内容に対する純粋な驚きや感情の共
有（意図スタンス）なのかを，文字列のみで判断する
ことは難しい [8]．つまり言語情報のみからユーザのス
タンスを推定するには限界がある．
したがって，ユーザのスタンスを言語情報以外の指
標を用いて推定する必要がある．ユーザのスタンスを



推定するための言語情報以外の指標として何が考えら
れるだろうか．人間同士のコミュニケーションを参考
に，意図的な行動時に引き起こされるいくつかの状態
について議論する．
まず，人間同士の会話を考えてみる．通常，会話に
おいて相手の発話を途中で遮る行為は非礼とされるが，
ユーザが対象を設計スタンスに基づいて接している場
合，このような社会的配慮は働かない．必要な情報が
得られた時点，あるいはエージェントの回答が求めて
いたものと異なると判断した瞬間に，ユーザは躊躇な
くシステムの発話を中断し，次の命令や訂正を行うだ
ろう．これにより，ユーザが対象に対して敬意や人格
を見出しているか否かが如実に表れる．
また，韻律にもユーザのスタンスは反映される．例
えば，他者に対して語りかける際，声には自然な感情
的抑揚やフィラーが含まれる．これに対し，音声認識
器に対して語りかける際，ユーザは誤認識を防ごうと
する意識から，明瞭かつ平坦で大きな発声を行うだろ
う [9]．
さらに，パーソナルスペースや共同注意など，人間
同士のコミュニケーションにおける心理学的な知見も，
意図を持った主体を前提としている．例えば，人は無
意識にパーソナルスペースを維持し，コミュニケーショ
ン相手に対し不快感を与えないよう適切な距離を取ろ
うとする [10]．一方，対象が単なる物体であれば，そ
こに社会的規範は適用されず，ユーザは操作の効率性
を優先して躊躇なく物理的距離を詰める．また，人間
は視線や指差しなどで対象を指すことで相手の注意を
誘導するといった共同注意を行っている．共同注意は
社会的な情報のやりとりであり，相手が単なる物体で
あれば共同注意は生じづらいと考えられる [11]．

2.3 スタンス推定指標の選定

ユーザのスタンス推定の指標において，獲得の容易
さや正確さが重要となってくる．例えば，音声情報は
既存のスマートスピーカやマイク等でも取得可能であ
るために情報の獲得は容易である．しかし，音声情報
はユーザが発話している瞬間にしか取得できず，エー
ジェントの話を聞いている最中のスタンスを測ること
はできない．
また，対人距離は数値として正確な情報の取得が可
能である．しかし，PCやスマートフォンを介した対話
においては，ユーザは一定の位置から動かないことが
多く，距離の変化をスタンスの指標として用いること
は困難である．また，対人ではない対象（デバイス）と
の物理的距離を，対人距離の指標として適用すること
の妥当性についても不明確である．
そこで，本研究では共同注意に注目する．共同注意
とは，二者が同じ対象に注意を向け，その注意の共有

を通して情報のやりとりを行う過程である [12]．発話
の有無にかかわらず常時観測が可能であるため，情報
の獲得容易性が極めて高い．ただし，共同注意をスタ
ンス推定の指標として用いるためには，エージェント
がバーチャルな画像であっても，身体のパーツを有す
るという前提が必要である．次節以降では，具体的な
共同注意の測定方法と，エージェントの身体性につい
て議論する．

2.4 測定指標としての共同注意

共同注意を定量的に検証するための指標の 1つとし
て，視線手がかり効果がある．視線手がかり効果とは，
他者の視線方向に対して，観察者の注意が自動的かつ
反射的に誘導される現象である [13]．具体的には，顔画
像などが特定の方向へ視線を向けた際，視線の向いて
いない位置にターゲットが表示される際より，視線の
向いている位置にターゲットが表示される際に，ター
ゲットに対する検出の精度向上，検出までの反応時間
が促進される効果を指す [14]．特に視線画像表示から
標的刺激表示までの時間が短い場合に顕著である．
視線手がかり効果は，単に視線を物理的に知覚する
だけでなく，他者が視線を向けたと思われる動作，す
なわち視線を向ける意図を認知すると大きくなる．例
えば，サングラスをかけた人物画像であっても視線手
がかり効果は生じるが，閉眼している場合や視界が遮
蔽されていると認識された場合，効果は消失または減
弱することが報告されている [15]．すなわち，視線手
がかり効果の大きさは，ユーザが他者に対し視覚的な
知覚能力や見るという意図を帰属させているか否かに
依存し変わる．
さらに，視線手がかり効果は，対ロボットのインタ
ラクションにおいても確認されている． Wieseらは，
ディスプレイ上の顔刺激を用いた実験において，人間
の顔とロボットの顔で視線手がかり効果の生起に差異
があるかを調査した [11]．その結果，ロボットの顔で
あっても効果が生じるものの，人間の顔よりも効果は
小さかった．しかし，ロボットの顔に対し「このロボッ
トは人間が遠隔操作している」と教示すると，視線手
がかり効果が増大した．逆に，人間の顔に対し「この
人間の顔はマネキンである」と教示した際には，効果
が減弱した．
これらの結果は，ユーザが相手が意図を持っている
と認識していれば視線手がかり効果が生じ，逆に意図
を持たないと認識していれば効果が生じにくいことを
示す．これを逆に考えれば，視線手がかり効果が，ユー
ザがその相手に対し意図スタンスあるいは設計スタン
スに基づいて接しているかを推定するための指標とな
りうることを示唆している．



しかし，エージェントの外見をどのように設計する
かも考える必要がある．ロボットのデザインには，人
間の姿を忠実に模したヒューマノイドや，犬や猫など
の動物を模したズーモルフィック，特定の生物そのも
のではないが有機的な形状や動きによって生命感を感
じさせるデザイン，そして要素を極限まで削ぎ落とし
たミニマルデザインなど，多岐にわたるアプローチが
存在する．人間に近しい外見を有したヒューマノイド
や，可愛らしいキャラクターのような外見を採用した
場合，ユーザはその対象を外見情報から擬人化してし
まう可能性がある．これでは，ユーザが本来持ってい
たスタンスが外見の強さによって強制的に変わってし
まい，スタンス推定が困難になる．つまりエージェン
トの外見は，ユーザのスタンスの移行が引き起こされ
ないものでなければいけない．そこで本研究では，あ
えて情報量を極限まで削ぎ落としたミニマルデザイン
に注目する．

2.5 ミニマルデザイン

ミニマルデザインとは，基本的な機能のみに絞り込
み，非本質的な要素を排除する設計思想を指す [16]．最
小限のパーツのみで構成されたミニマルデザインエー
ジェントを用いることで，外見情報による擬人化を抑
制し，その存在に対する解釈の余地をユーザ側に委ね
ることができる．すなわち，エージェントを設計スタン
スで認識するか意図スタンスで認識するかは，各ユー
ザの特性や状況に依存して変わりうる．したがって，ミ
ニマルデザインのエージェントとの共同注意が成立す
るかを測定することで，ユーザのスタンス推定の指標
とすることができると考えられる．
しかし，ミニマルデザインの身体を付与したエージェ
ントの物理的な動作が，そもそも共同注意（特に視線
手がかり効果）を引き起こすかは分かっていない．特
に，本研究では，エージェントによる外見情報による
影響を小さくするために，目や口を持たないデザイン
を考える必要がある．そのような「視線」の発生源が曖
昧な対象に対しても，視線手がかり効果が生じるかは
検証されていない．そのため，ミニマルデザインエー
ジェントとの共同注意が成立するかどうか，また，そ
れが意図の帰属と関与しているかについて検討する必
要がある．
そこで本研究では，「視線を示す物理的な特徴が欠如
していても，対象への意図の帰属によって視線手がか
り効果が生起する」という仮説を検証する． エージェ
ントデザインにおいて，エージェントがある機能を持
つことをユーザーに認識させるために，身体のパーツ
を付与するという考え方がある [17]．例えば目は見る
機能，口は話す機能を認識させる．この考えに基づく

と，見る機能を持つと認識されたエージェントは，目
がなくても視線の情報を伝達できる可能性がある．具
体的には，エージェントが物体を視認できる機能を持
つことを事前にインタラクションを通じて伝達する群
と，機能に関する情報を与えない群を設定する．この
2群間で，エージェントの動作による視線手がかり効
果を比較する．もしエージェントの見る機能が重要な
のであれば，事前インタラクションあり群での視線手
がかり効果が事前インタラクションなし群よりも大き
くなると予想される．
さらに，これらの効果の違いがスタンスによるもの
かを確認するために，エージェントに対する擬人化の
度合いを比較する．事前インタラクションによってエー
ジェントに意図を帰属したこと（意図スタンスで認識
したこと）で視線手がかり効果が大きくなったのであ
れば，事前インタラクションあり群の擬人化の度合い
が大きくなると予想される．以上の点を検討すること
で，視線手がかり効果がユーザのスタンスを反映する
有効な指標となり得るかを議論する．

3 実験

3.1 使用するエージェントのデザイン

図 2: ミニマルデザインのエージェント

図 2は本実験にて呈示されるエージェントの外見で
ある．本エージェントの外見デザインは川崎らが開発
したロボットの 3Dモデルを使用した [18]．本エージェ
ントの特徴は，顔中央に丸が一つのみ存在するミニマ
ルデザインである．一般的な人型シルエットを持ちつ
つも，頭部に目や口などのパーツを有さないことで，外
見情報から過度なエージェンシーを感じさせないよう
デザインとなっている．



3.2 事前インタラクション

図 3: 事前インタラクション実施時の様子

本実験では，半数の実験参加者に対し，視線手がか
り効果の課題の前に，このミニマルデザインエージェ
ントとの短いインタラクションを行わせた．それによ
り，エージェントが対象に向けて顔を動かしそれを見
ることができることを認識させた（図 3）．具体的には，
実験前に実物のロボットに対し「紙を見せてあげてく
ださい」と教示した．実験参加者が実際にエージェン
トに対し紙を提示した際に，その紙の方向にエージェ
ントが顔を動かす動きをした．残りの半数の実験参加
者には，エージェントの実物を見せず，対象を見る機
能に関する情報を全く与えなかった．

3.3 実験参加者

本実験は正常な視力または矯正視力をもち，かつ利
き手が右手である 40名が参加した（18～54歳，男性
18名，女性 21名，回答なし 1名）．実験参加者はエー
ジェントとの事前インタラクションの有無条件にラン
ダムに振り当てられた（各 20名ずつ）．

3.4 実験環境・刺激

本実験は第一著者の所属する大学施設内の比較的静
かな部屋を使用し行った．モニター（23.8インチ, 1920

× 1080, 75Hz）の位置は観察距離約 44cmとし，実験
参加者間で大きく異ならないように配慮した．事前イ
ンタラクション時はエージェントが見えるように電気
をつけていたが，実験課題試行中は部屋の電気を消し，
モニターの画面に集中できるようにした．

3.5 実験手続き

＋

T

0.7s or 0.8s or
 0.9s or 1.0s 後

左右どちらかを向く

0.2s or 0.8s 後
標的刺激出力

0.5s 後
エージェント出力

前試行から1.0s 後
注視点出力

反応 or 1.2s 経過
次の試行に

図 4: 1試行の画面表示の順序

実験は，事前インタラクション，視線手がかり効果
の課題，印象評定アンケートの順に行った．インタラ
クションなし群の参加者は，エージェントとの事前イ
ンタラクションを行わなかったが，それ以降はインタ
ラクションあり群と同じ課題を行った．
心理学における典型的な視線手がかり効果の実験
を，ミニマルデザインのエージェントの画像を用いて
行った．実験タスクの順序を図 4で表す．モニター中
央に正面を向いたエージェント（423px × 641px）が
0.7s, 0.8s, 0.9s, 1.0s表示された後，エージェントが左
右いずれかの方向を向く動作を行った．0.2s, 0.8s経過
後，エージェントの左右どちらかに約 13cm離れた位
置に標的刺激として 1文字のアルファベット T,Lのど
ちらかを表示した（40px × 40px）．実験参加者の課
題は，標的刺激が Tか Lかを識別することであった．
エージェントが向く方向と標的刺激の表示位置を独立
に操作し，それらが同じである場合を一致条件，異な
る場合を不一致条件と呼ぶ．
エージェントが左右いずれかの方向を向いてから，応
答または標的刺激表示から 1.2sが経過するまで識別の
応答を受け付けた．なお，試行間には 1.0sのインター
バルを設けた．応答はテンキーの 2キーを人差し指，8

キーを中指で押すことで受け付けた．キーと標的刺激
の対応は実験参加者間でカウンターバランスした．実
験は 8つのブロック（各 32試行）があり，各ブロック
間で自由に休憩をすることができた．本実験の前に，各
条件 1試行ずつの練習（全 16試行）を行った．
視線手がかり効果の実験終了後，実験参加者は画面に
表示されたミニマルデザインエージェントについての印
象評価を行った．具体的には，Godspeed Questionnaire[4]

を用いて，エージェントに対する擬人感を評価した．



3.6 分析方法

正答時の反応時間について分析する．0.2s未満の反
応時間，平均+ 3 ×標準偏差の値を越えた反応時間を
示しているものは分析対象外とした．分析対象となる
反応時間について，視線・ターゲットの位置（一致，不
一致），ターゲット呈示までの時間（0.2s, 0.8s），事前
インタラクションの有無の 2 × 2 × 2の 3要因混合計
画の分散分析を行う．また，事前インタラクションの
有無条件間の Godspeedの擬人感評定値を，対応なし
t検定により比較する．

3.7 実験結果

インタラクションなし インタラクションあり
0.3

0.35
0.4

0.45

0.5
0.55
0.6

0.65
0.7

0.75

0.8
一致

不一致

図 5: 事前インタラクション有無による正答時反応時間
の比較．ひげの上端から下端まで 4つの区間に区切ら
れており，それぞれの区間が全体の 1/4のデータを収
容している．なお，ターゲット呈示までの時間は各条
件の中でまとめた．箱中の線は中央値．

全体の正答率は 98%と高かった．正答時の反応時間
について (図 5)，視線・ターゲット位置の主効果 (F (1,

38) = 20.201, p < 0.001, η2p = 0.347)，および事前イ
ンタラクションの有無との交互作用が認められた (F (1,

38) = 5.740, p = 0.022, η2p = 0.130)．事前インタラク
ションあり群では，視線とターゲットの呈示位置が一
致している時（一致条件）よりも，不一致の時（不一
致条件）の方が反応時間が長くなった (p < 0.001)．一
方，事前インタラクションなし群では，一致条件と不
一致条件における反応時間に差は見られなかった (p =

0.721)．その他の主効果と交互作用は有意ではなかった
(F s(1, 38) < 2.051, ps > 0.160, η2ps < 0.052)．
事前インタラクションの有無条件間で Godspeed評
価尺度の擬人感評定値を比較した．その結果，事前イン
タラクションあり群のほうがなし群よりもエージェン
トに対する擬人感が有意に高くなった ( t(38) = 2.49,

p = 0.017)．

4 考察

4.1 スタンスによる視線手がかり効果の変容

実験の結果，物理的な目や口などの顔パーツを持た
ないミニマルデザインのエージェントであっても，そ
のエージェントが対象に対して顔を動かし見ることが
できることを認識させた場合にのみ，視線手がかり効
果が生起することが明らかになった．また，事前イン
タラクションを実施した群における擬人感の評定値が
高かった．本実験課題では，全く同一の物理的刺激（回
旋動作）を用いているため，本実験結果は物理的刺激
の特性のみでは説明できない．これらのことから，本
ミニマルデザインのエージェントは，事前インタラク
ションなしではエージェンシーの低い物理刺激と認識
され，エージェントの回旋動作そのものだけでは，注
意を誘導するには不十分だったと考えられる．一方で，
ユーザは事前インタラクションによって，エージェント
の回旋動作を単なる機械的な運動としてではなく，何
らかの目的や意思を持つ振る舞いだと解釈したのでは
ないかと考えられる．
すなわち，本研究の結果は，物理特性以外の，意図
の帰属に基づく視線手がかり効果の変容を示唆してい
る．視線手がかり効果は共同注意と強く関連した現象
であることを考えると，ユーザが対象を意図スタンス
に基づいて解釈した場合は共同注意が機能し，逆に設
計スタンスに基づいて解釈した場合は共同注意が機能
しない．よって，ミニマルデザインのエージェントと
の共同注意は，意図スタンス・設計スタンスと関連し
たものだと言える．

4.2 測定システムの実装提案

ミニマルデザインのエージェントとの共同注意の生
起は，ユーザの持っているスタンスそのものに大きく
依存すると考えられる．このことから，共同注意の発
生状況はユーザのスタンスを測るための有効な客観的
指標となり得る．つまり，共同注意を観測することで，
ユーザがエージェントに対して「意図スタンス」か「設
計スタンス」のどちらのスタンスを取っているかを推
定できる可能性がある．
では，この指標を生成AIとのチャット型の対話イン
タラクションに実装するには，どのような要件が求め
られるだろうか．本提案では，主に計測の暗黙性と操
作の非要求性という 2つの観点が不可欠であると考え
る．第 1に，ユーザに計測されていると意識させない
暗黙性が必要である．もし観察を自覚されれば，ユー
ザは本来感じていないエージェンシーを感じたように
意図的に振る舞うかもしれない．第 2に，共同注意の検
知のみを目的としたユーザの主体的な操作を排除する



必要もある．本研究を含む従来の実験手法ではキー押
し等の反応を求めていたが，これは測定のためにユー
ザが能動的に行う行動であり，自然な対話には本来不
要である．そのためシステム側がその状態を自動的に
検知できる手法が求められる．
これらの要件を満たすために，カメラを用いてユー
ザの視線方向を検知することを提案する．共同注意は，
相手の視線に追従した視線移動によっても測定するこ
とができる [19]．具体的には，生成 AIとのチャット画
面に本実験のようなミニマルデザインエージェントを
配置する．そのエージェントは，任意のタイミングで
視線をテキストボックスや参照ボタンなどへと向ける．
ユーザへの回答生成時や重要情報の提示時などインタ
ラクションにおいて意味のある動きだけではなく，イン
タラクションとは無関係な動きもする．そして，カメラ
を用いてユーザの視線をリアルタイムに取得し，エー
ジェントの視線移動に追従してユーザの視線も移動し
たか（共同注意が成立したか）を判定する．この手法
であれば，ユーザは追加の主体的な操作（クリックや
キー押し）を行う必要がなく，単に画面を見ているだ
けで測定が完了する．そのためユーザに違和感を与え
ることなくスタンスの推定が可能となる．

4.3 スタンス推定に基づくインタラクション
の最適化とその展開

前節で提案した視線情報の計測を生成 AIのインタ
フェースに実装することで，ユーザのスタンスが判別
可能となる．つまり，エージェントの視線に追従しや
すい場合には意図スタンス，追従しない場合には設計
スタンスだと判定する．この判別結果に基づき，ユー
ザのスタンスに応じたコミュニケーション戦略を選択
することで，インタラクションの最適化につながる．
ユーザがエージェントを設計スタンスで認識してい
る場合，エージェントは過剰な挨拶や共感的な前置き
などを抑制し，機能性を最優先する．検索結果の提示
やタスク処理を迅速かつ端的に行うことで，ユーザは
不要なコミュニケーションコストを支払うことなく，効
率的にツールを利用できる．
一方で，ユーザがエージェントを意図スタンスで認
識している場合は，エージェントは共感的な応答や文
脈の深掘り，あるいはユーザを肯定するといった社会
的な振る舞いを強化する．ユーザが社会的な振る舞い
を求めている際に，情緒的サポートを提供することで，
ユーザの期待を満たし，対話を維持することが可能と
なる．
さらに，インタラクションを通じて引き起こされるス
タンスの時間的変化も追跡できるかもしれない．人間
関係と同様，ユーザのエージェントに対する認識は一定

ではない．最初は設計スタンスで接していたユーザが，
対話を重ねる中で親しみを覚え意図スタンスへと変化
する場合もあれば，その逆もまた然りである．ユーザ
の視線情報をリアルタイムで，かつ継続的に観測する
ことで，いつ，どのタイミングでユーザが心を開いた
か（あるいは心を閉ざしたか）というスタンスの変容
を検知できる．これにより，ユーザとの信頼関係の深ま
りに合わせて徐々に対話深度を変えていくような，長
期的かつ動的なインタラクション設計ができるだろう．
この考えを発展させれば，このインタラクションデ
ザインは，ユーザのエージェントに対するスタンスを
誘導することもできるかもしれない．エージェントの
視線移動は，任意のタイミングで生じるが，システム
での情報提示時など，インタラクションの文脈におい
て自然なタイミングで起こすこともできる．そのため，
見てほしい情報に視線を移動させるという振る舞いを
高頻度で行うことで，ユーザが視線にエージェントの
意図を見出し，その視線に追従しやすくなるように誘
導できるかもしれない．これによって，意図スタンス
でシステムを認識してほしい状況があった場合に，設
計スタンスで認識しているユーザのスタンス移行を達
成できるかもしれない．
逆に，強すぎる意図スタンスでの認識は，エージェン
トとの危険な関係につながる可能性もある．近年，AI

に対する過度な擬人化や没入は，政治的誘導や詐欺へ
の脆弱性，プライバシーの無防備な開示，あるいは批
判的思考の停止によるエコーチェンバー現象といった
深刻なリスクが指摘されている [20, 21]．また，面倒な
人間関係を避けて AIにのみ安らぎを求める現実逃避
も懸念される [22]．もちろん，AIが心の逃げ場として
機能すること自体は精神衛生上の有用性があるが，そ
の依存度が健全な境界線を超えそうになった場合は介
入を行うべきである．本研究で提案する指標は，過度
な依存状態を検知するために有効である．そして，ミ
ニマルデザインエージェントが見た目による意図スタ
ンスへの誘導をしづらいという想定を考えると，あえ
て設計スタンスとして捉えられるような振る舞いを強
調して提示することで（例えば，視線移動をしなくな
る），適度な距離感へと引き戻すこともできるかもし
れない．これは，AIと人間が共生する社会における倫
理的な安全装置として機能することが期待できる．
本研究が提案するインタラクションシステムは，生
成 AIだけに限定されるものではない．本手法は物理
的身体を持つソーシャルロボットや画面上のアバター
やキャラクターなど，あらゆるエージェントにおいて，
共通して適用可能である．つまり，本提案システムは，
人間とエージェントのインタラクション全般の質を向
上することに寄与できる．



5 おわりに

本研究では，可能な限り見た目の要素をなくしたミ
ニマルデザインのエージェントが，視線による共同注
意を誘発するかを検討した．その結果，目に相当する
パーツがない場合でも，見る機能を持つとユーザに認
識させることで，視線のような情報による共同注意が
成立することが明らかになった．また，その際，エー
ジェントに対する擬人化の度合いが高くなることも明
らかになった．これらのことから，ユーザがミニマル
デザインエージェントを擬人化している，つまり意図
スタンスで認識していると，共同注意が成立しやすい
と考えられる．
これに基づくと，共同注意を測定することでユーザ
のエージェントに対する認識を推定できる可能性があ
る．つまり，共同注意が生じている場合には意図スタン
スだと判定し，共同注意が生じていない場合には設計
スタンスだと判定できる．この判定結果に基づき，ユー
ザの認識に合わせたエージェントの振る舞いを変える
ことができれば，より効果的なユーザとエージェント
のインタラクションを実現できるだろう．
さらに，共同注意が生じやすいような振る舞いや介
入をエージェントが行うことで，ユーザを意図スタン
スでの認識へと誘導できるかもしれない．また，介入
を工夫することで，過度にエージェントを擬人化して
しまうユーザを適切なスタンスへ誘導することもでき
るかもしれない．つまり，ユーザのエージェントに対
する期待を管理して，過度な意図スタンスでの認識や，
設計スタンスへの固着（エージェントを単なる道具とし
て扱い続けること）を抑えることが可能になるだろう．
これは適切なスタンスの維持につながる．よって，飽き
や失望によってインタラクションが断絶されることな
く，継続的かつ豊かな関係性を構築できるようなエー
ジェントが実現できるだろう．本研究の知見はそのた
めの第一歩であるが，これを発展させることで，ユー
ザから適度に意図を読まれるエージェントの実現に繋
がることが期待される．
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