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Abstract: 向社会的行動とは、他者に利益をもたらす意図に基づく行動の総称である。その一例

である慰め行動は、他者の不安や苦痛を和らげる情緒的支援として重要である。そこで本研究で

は、慰め行動の訓練を支援する教育エージェントを提案する。エージェントは 2 体で構成し、参

加者が会話場面で悲しみを示すエージェントに対して慰める行動を実践することで、共感性の

向上を目指す。さらに、慰め行動を引き出す上で、もう一方のエージェントの応答方略が与える

影響を検討するため、もう一方のエージェントが共感性の高い慰めを提示する条件と、共感性の

低い慰めを提示する条件を比較する。 

 

1. イントロダクション 

向社会的行動とは、他者に利益をもたらすことを

意図した自発的行動の総称であり[1]、他者の道具的

な困難に対する援助、資源や物資の不足に対する分

配、情動的・精神的な苦痛に対する慰めという 3 つ

の下位類型に分類できる。向社会的行動は日常生活

の中で抱えている悩みを解決する手段として有効

[2,3]であり、Leiberg らの研究[4]では、短期的な介

入により向社会的行動が増加することが示されてい

る。向社会的行動である援助・分配・慰めの中で、

慰めは相手の内的な状況を把握する必要があるため、

援助・分配と比べて行う難易度が高く、発育段階に

おいても最も遅い段階で出現する[5]。また、慰めは

相手の内的状態の推測が必要になるため、社会的経

験の影響を受けやすく、Pettygrove らの研究[6]で

は、親という他者との関りが向社会的行動の発達に

寄与する可能性が示唆されている。 

一方、対人で慰めの訓練を行う際、相手に批判を

されるのではないかという心理的な負担が課題とな

っている。Ding らの研究[7]では、エージェントが学

習者にとって評価的不安を感じにくい対話相手とし

て機能し、特に不安傾向の高い学習者の発話不安を

低減し、発話能力の向上に寄与することが示されて

いる。これらの知見は、エージェントを用いること

で学習者が対人不安を感じにくくなり、訓練場面に

おける思考機会が増加する可能性を示唆している。 

そこで本研究では、エージェントを用いた慰め行動

の実践を行う。 

向社会的行動の学習は他者を観察することによっ

ても促進される。Peter らの研究[8]では、エージェ

ントによる向社会的行動の様子を見せることで、子

どもの向社会的行動に関する認知に影響することが

示唆されている。また、Misch らの研究[9]では、向

社会的行動を観察した場合と、反社会的行動を観察

した場合に、観察者自身の行動が異なることが示さ

れている。そこで本研究では、共感性の高い慰めを

行うエージェントと共感性の低い慰めを行うエージ

ェントを使用した場合で比較を行う。また、Misch ら

の研究では、向社会的行動のうち分配を扱っていた

ため架空の第三者を想定していたが、本研究では慰

めを行うため会話の中に慰める対象もいる設計とす

る。複数エージェントの活用については、Lytridis

らの研究[10]において、社会的スキル訓練の場面で、

複数エージェントが役割分担を担う設計が学習支援

に有用であることが報告されており、これは学習場

面で役割を明確化した複数エージェント構成が有効

であることを示唆している。そこで本研究では慰め

る役割と慰められる役割それぞれを担うエージェン

トを配置した環境で実験を行う。2 体のエージェン

トと会話を行い、実験参加者の実験前後での共感性

の変化を測定する。共感性の高い慰めを行うエージ

ェントと共感性の低い慰めを行うエージェントを使
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用した時それぞれの共感性およびエージェントの印

象についても測定を行う。 

2. 関連研究 

2.1 向社会的行動 

2.1.1 定義と下位類型 

向社会的行動とは、他者に利益をもたらすことを

意図した自発的行動の総称である[1]。向社会的行動

は他者の道具的な困難に対する援助、資源や物資の

不足に対する分配、情動的・精神的な苦痛への慰め

という 3 つの下位類型として整理される[5]。援助

は、相手が目標を達成することを阻害する障壁があ

る際に、扉を開けてあげるなど障壁を取り除く行為

であり、援助・分配・慰めの中で最も早い発育段階

で出現する行動である。分配は、相手が資源を持っ

ていないなどの物質的欲求不満を、自らの資源を分

け与えることで解消する行為であり、発達段階にお

いては援助の次に出現する行為である。慰めは、相

手が悲しんでいる際や不安を示している際に、共感

や声かけを行うことで情動的・精神的な苦痛を解消

することを目指すものであり、援助・分配と比べて、

相手の内的な状況を理解することが求められるため、

発育段階では援助・分配・慰めの中で最も出現が遅

い行動である。 

 

2.1.2慰め行動の訓練 

慰めは援助・分配と比較して、発育段階での出現

が遅く、相手の内的状態の推測が必要になってくる

ため難易度が高いため[11]、訓練による学習支援の

余地が大きい[5,6]。Svetlova らの研究[11]では、慰

めは援助と比較して難易度が高く、幼児においては

明確な手がかりが必要であることを示した。また、

慰めのスキルが未熟な場合、状況に関する手がかり

の提示が行動の出現を促し、学習を支援することが

示唆された[11]。Pettygrove らの研究[6]では、幼児

を対象に慰めを行うことへの指示および理由付けを

行うことで、慰めを行う能力の向上が見られた。こ

れらにより、慰めを行う能力は他者による介入によ

り向上する余地があることが示唆された。また、幼

児だけでなく、思春期の高校生に関しても社会的能

力は発達途上であり、ゲームというデジタル介入を

通して神経指標において共感性の向上が行われるこ

とが示された[12]。一方、複数エージェントとの会

話の中で慰めを実践することによる共感性の変化を

測定した研究は、私が調べた限りでは確認できなか

ったため、本研究にて検証を行う。 

2.2 複数エージェントを用いた研究 

複数エージェントの利用は、単一エージェントと

比較してユーザへの社会的影響力を高め、信頼や誠

実さをより強く伝達できることが報告されている

[13,14]。塩見らの研究[13]では、未就学児が英語を

学習する際に 1 体のエージェントから褒められるよ

りも、2 体のエージェントから褒められた方が、学習

時間が有意に長くなることが示されている。また、

塩見らの研究[14]では、運動スキルの習得において

もエージェントが 2 体いることでエージェントが 1

体の場合と比べて翌日時点でのスキルの向上率が有

意に高くなることが示されている。西尾らの研究

[15]においても、高齢者に対して 2 体のエージェン

トが連携して積極的に傾聴を行うことで、ユーザの

発話が促され、積極的に傾聴を行わない場合と比べ

てユーザの平均発話時間が有意に長くなることが示

されている。 

3. 実験 

3.1 実験目的 

本実験の目的は、複数エージェントとの会話の中

でエージェントに対する慰めを行うことで、実験参

加者の共感性が向上するかを調査することである。

また、実験参加者と共に慰めを行うエージェントの

慰め方の違いによる実験参加者の共感性およびエー

ジェントに対する評価についても調査する。 

 

3.2 実験仮説 

仮説は以下の通りである。 

H1：2 体のエージェントと会話を行い、慰める行為を

することで、行う前と比べて共感性が向上する 

H2：共感性の高い慰めをエージェントが行っている

場合、共感性の低い慰めを行っている場合と比較し

て、参加者の共感性が向上する 

H3：共感性の高い慰めをエージェントが行っている

場合、共感性の低い慰めを行っている場合と比較し

て、エージェントに対する評価が高くなる 

 

先行研究[6]より、エージェントに対して慰めを行

うことで共感性が向上すると考えたため、H1 を立て

た。先行研究[8,9]より、共感性の高い慰めをするエ

ージェントがいる場合、実験参加者がエージェント

の行動に影響を受け、共感性が向上すると考えたた

め、H2 をたてた。先行研究[8,9]より、共感性の高い

慰めを行っているエージェントの評価が高くなると

考え、H3 を立てた。



1 Sota Official Site https://www.vstone.co.jp/products/sota/ 

2 https://developers.openai.com/api/docs/guides/realtime 

3 https://developers.openai.com/api/docs/models/gpt-4o-mini-realtime-preview 

3.3 実験条件 

本実験では、SC 条件と DR 条件の 2 条件を設定す

る。SC 条件は共感性の高い慰め、DR 条件は共感性の

低い慰めとした。それぞれの慰めの手法については、

塩見らの研究[2]における励まし・慰めの 5 分類に基

づき、相手の発言内容に対して、共感をしたうえで

相手の気持ちを言い換え、妥当化して寄り添ったう

えで、次に取るべき行動策の提示まで行う発話を、

本実験における共感性の高い慰めとする。また、相

手の悩みの内容に寄り添わずに、相手の感情を否定

して突き放す発話を本実験における共感性の低い慰

めとする。 

 

3.4 実験デザイン 

本実験は、エージェント 2 体（以下それぞれをエ

ージェント A、エージェント B と呼ぶ。）と実験参加

者 1 名で会話を行う。会話シナリオは、悲しんでい

るエージェント A を、実験参加者とエージェント B

で自由な会話の中で慰めるというものである。具体

的なシナリオは実験参加者の年齢を考慮し、高校で

起こりうる悩みとして考えられるものを、事前にLLM

を用いて生成する。会話における発話の順序は、シ

ステムの音声認識および LLM を使用する都合上、エ

ージェント A、エージェント B、実験参加者の順と固

定し、発話の順序については事前に実験参加者へ説

明を行う。実験時のエージェントの配置は図 1 の通

りである。実験参加者の前にエージェント A とエー

ジェント B を配置する。 

本実験においてエージェントはコミュニケーショ

ンロボット Sota1を 2 体使用する。2 体の Sota は共

通の 1 台の PC 上の Controller サーバに TCP 接続さ

れている。実験参加者の発話内容は、Sota 内臓の音

声認識機能を利用して文字起こしし、Controller サ

ーバから OpenAI Realtime API2を介して LLM へ送信

する。LLM のモデルは、生成速度を考慮し、gpt-4o-

mini-realtime-preview3を使用する。 

本実験では、参加者内計画とし、SC 条件と DR 条

件の 2 条件を実施する。各条件間では、1 回目に行

った会話の影響を低減するため、10 分程度の休憩を

設ける。さらに、順序効果を考慮し、実験の順序は

参加者間で変更する。 

 
図 1 上から見た実験時の配置 

 

3.5 評価方法 

評価は会話内容、アンケート、デブリーフィング

によって行う。会話内容は、文字起こしされたもの

をログとして保管し、実験終了後に会話内容の分析

を行う。アンケートは、実験前に実験参加者の特性

を測るために対人反応性指標 IRI-J[16]を行い、介

入による共感性の変化を測るため、各条件の前後で

多次元共感性尺度 MES の 10 項目短縮版[17]を行

う。また、エージェントへの印象を測るために各条

件後に god speed[18]を行う。デブリーフィングは

実験終了後に半構造化で行い、エージェントへの感

想や各条件への感想などを聴取する。 

 

4. まとめ 

本稿では、慰め行動を訓練するエージェントの開

発を行い、慰め行動を行うことによる共感性向上の

有無、およびエージェントの慰め方の違いによる共

感性の変化と、その時のエージェントへの評価を調

査する実験計画を示した。本研究により、エージェ

ントを用いた慰め行動の実践による共感性の変化、

エージェントの慰め方の違いによる共感性および印

象の違いが測定されることで、より共感性の向上を

促す介入設計の提案が可能となることが期待される。 
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