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Abstract: 本研究は、心理的居場所感を形成するロボットとの対話が、ユーザの冒険的態度に与
える影響を検証することを目的とした。心理学における安全基地理論に基づき、本研究では「安

全な避難所」の機能を心理的居場所感（心の拠り所となる関係性および安心感）、「安心の基地」

の機能を冒険的態度（探索行動を引き起こす基盤となる内的態度）として位置づけ、ユーザにと

って両機能を担う対話ロボットを設計・開発した。大学生 6名を対象に、話題設定を段階的に変
化させた 4回の対面対話と非同期コミュニケーションを組み合わせた 2週間の実験を実施した。
質問紙調査による量的評価の結果、ロボットとの継続的な対話を通じて心理的居場所感が形成

され、冒険的態度を測定する尺度において正の変化が確認された。さらに、対話ログ分析による

質的評価を通じて、心理的居場所感に関連する発話から冒険的態度に関する発話へと、対話内容

が段階的に変化していく様子が観察された。これらの結果から、ロボットとの対話が心理的居場

所感の形成を基盤として、ユーザの冒険的態度を促進し得る可能性が示唆された。 
 

 

1．はじめに 

近年、若者を中心に孤独感や無気力さが指摘され

ている[1][2]。無気力な状態は、人が前向きに頑張ろ
うとする力を弱め、行動や挑戦をためらわせる要因

となり得る[3]。このような状況を踏まえて、人間の
精神的な支えとなるロボットやエージェントの必要

性が高まっている。例えば、人間の心理的なケアや

サポートを提供するロボットの開発が行われている

[4]。具体的には、共感や感情の共有といったメカニ
ズムを活用することで、ユーザーの心理的なケアが

促進し、ストレス軽減に寄与する可能性が示されて

いる[4]。よって、これらの調査[1][2]、先行研究[3][4]
から、人間の精神的な支えとなるロボットやエージ

ェントを設計し、人間の前向きに頑張る力を引き出

すことが必要であると示唆される。 
ここで、人間同士の精神的な支えとして、安全基

地という概念に注目する。安全基地とは、「守られて

いるという感覚と安心感を与え、思いやりを感じさ

せる存在であると同時に物事に挑み、冒険し、リス

クをとり、挑戦を求める意欲とエネルギーの源とな

る存在」と言える[5]。では、安全基地となる存在は

どのような要素を満たす必要があるのだろうか。心

理学においては、「安全な避難所（safe haven）」と「安
心の基地（secure base）」となる存在を区別して議論

がなされている。「安全な避難所（safe haven）」とは、
不安を感じたときにそれを解消し、安心を得る役割

を持つ。「安心の基地（secure base）」とは、「安全な
避難所（safe haven）」から出て、冒険的態度を持った

ときに行う探索行動を後押しする役割を持つ。「安全

な避難所（safe haven）」と「安心の基地（secure base）」
の 2 つの存在によって、不安の軽減と目標の追求が

促進される[6][7]。安全基地のような心の安心と安定
を得られる存在がいることは、他者に対する基本的

信頼感や自己に対する肯定感の基盤となり、精神衛

生の維持に重要である[8]。しかし、そのような存在

となり得る人間が誰にでもいるわけではない。した

がって、人間の安全基地となり得るロボットのシス

テムを開発することは、多くの人々の生活に良い影

響を与えることができる。 
ここで、本研究における安全な避難所、安心の基

地の定義を述べる。まず、安全な避難所とは、人間
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が不安を感じたときに解消し、安心を得るという役

割がある。この役割を担う概念として、本研究では

心理的居場所感と定義する。心理的居場所感とは、

「心の拠り所となる関係性、および安心感があり、

ありのままの自分を受容される場で得られる感覚」

である[9]。この感覚は、安全な避難所としての機能

に対応するものと推測される。次に、安心の基地と

は、安全な避難所から出て、冒険的態度を持ったと

きに行う探索行動を後押しする役割を持つ。安全基

地から探索行動へと踏み出す際には、内的な意欲と

いった冒険的態度が、その一歩を促す原動力となる

と推測される。このように、安心の基地が果たす役

割は、探索行動を引き起こす態度的側面と密接に関

係している。この役割を担う概念として、本研究で

は冒険的態度と定義する。また、本研究において、

冒険的態度とは、探索行動を引き起こすための基盤

となる内的な態度と定義する。 
 

 

図 1 本研究における概念と定義 
 
これまで、ユーザに対して心理的居場所感と冒険

的態度の促進という、安全基地の 2 つの要素を同時

に提供することに焦点を当てたロボットのシステム

は今まで開発されていない。そこで本研究では、こ

れら 2 つの感覚をユーザに提供するロボットシステ

ムの開発を行う。なお、本研究では、心理的居場所

感と冒険的態度という二つの機能を、一体のロボッ

トによって提供する構成を採用した。これは、複数

のエージェントよりも一体のエージェントが継続的

に関わる方が、関係性の一貫性が保たれやすく、冒

険的態度が促進される傾向が示唆されたためである

[10]。 
よって、本研究の目的は、心理的居場所感を形成

するロボットとの対話がユーザの冒険的態度に与え

る影響を検証することである。研究目的を達成する

ために、以下の通り 2 つの仮説を設定する。 
 
1. ユーザが特定の条件を満たすロボットと

対話することで、ロボットに対して心理的居場所感

を形成する。 
 
2. 特定の条件を満たすロボットに心理的居

場所感を感じているユーザがロボットと対話するこ

とで、冒険的態度を促進する。 
本研究の新規性は、安全基地理論の二機能をロボ

ットとの対話に適用し、その段階的発現を量的・質

的両面から検証する点にある。 
 

2．研究手法 

2.1 実験の体系 

実験を 2 つのに分け、それぞれの段階において仮

説 1、2を検証する。つまり、仮説 1は実験の心理的
居場所感形成段階、仮説 2は実験の冒険的態度促進
段階で検証を行う。各段階の詳細については、「2.4心
理的居場所感形成段階」および「2.5冒険的態度促進
段階」で述べる。また、ユーザとロボットの実験期

間において、対面実験を行わない日もユーザとロボ

ットがインタラクションを行う実験デザイン[11]を
用いる。ユーザにとってロボットがより日常的に思

い出される存在として、安全基地としての効力を発

揮することを期待するため、この実験デザインを設

計した。具体的には、対面実験を行わない日に、ロ

ボットからユーザにメッセージをLINEで送信する。

なお、メッセージの内容は対話ログをもとにして作

成する。 

2.2 特定の条件について 
特定の条件に基づいたロボットについて詳細を述

べる。対話ロボットがユーザにとって安全基地のよ

うな存在となるためには、言語的な応答を行うだけ

ではなく、ユーザにとってどのような存在で応答す

るかというロボットのキャラクタ性の設計が必要と

推測される。本研究では、このキャラクタ性を具体

化するため、安全基地に関する理論および対話エー

ジェントに関する先行研究をもとに、ロボットのキ

ャラクタ性に関する条件を抽出した。その結果、3 つ

の条件が重要であると考えられた。いかに 3 つの条

件の詳細を述べる。まず、1 つ目は親要素[12]である。

子どもが養育者を安全基地として利用し、安心感を

得ながら探索行動を行う[13]ことから、養育者の存

在に近い親要素が必要と示唆される。親要素とは、

「親が子供の現状を心配しているような会話」と「親

子間に見られる親しげな口調」という 2 つの要素[12]
を含む。この親要素というキャラクタ性により、対

話ロボットがユーザにとって、精神的な安定をもた



らし、自分自身の情報や感情の共有に関する抵抗を

下げる[14]ことが期待される。次に、2 つ目は、自己

開示度高めのキャラクタ性である。自己開示度の高

い bot と対話した場合、ユーザは多くの感情を自己

開示した[15]ことから、自己開示度高めのキャラク

タ性を持つ対話ロボットに対する、ユーザからの自

己開示をより促進できることが期待される。最後に、

3 つ目は、「居場所感をもたらしている人物の特徴」

について因子分析の結果[16]である「自己存在感授

与」、「指南授与」、「親近性」、「気軽さ」である。そ

れらは、仮説１として提示する、ユーザがロボット

に対して心理的居場所感を感じるために必要なロボ

ットのキャラクタ性である。ゆえに、ユーザがロボ

ットへ心理的居場所感を感じることに対する効果が

期待される。また、そのキャラクタ性をベースとし

て仮説 2に繋げていくため、実験を通してこれらの

キャラクタ性を持続させる。 
以上のことから、対話ロボットのキャラクタ性を

構成する要素として、3 つの条件を設計に取り入れ

る。 

2.3 使用するロボットの選定 

本研究の実験では、Vstone 社製のコミュニケーシ

ョン着ぐるみロボット:くるみちゃん[17]を使用する。

コミュニケーションロボットの中でも、ぬいぐるみ

の外見をしたコミュニケーションロボットを使用す

る理由について、下記に述べる。ストレス軽減や安

心感を得ることを目的としコミュニケーションロボ

ットを使用することを「ロボット・セラピー」とい

う[18]。ロボット・セラピーを目的として開発される

ロボットは、ぬいぐるみや動物を模した物など、見

た目からも安心感が得られるものも多く、アニマル・

セラピーの代替案としていくつかの実証実験が行わ

れている[19][20][21]。本研究において、ロボットは
ユーザにとっての安全基地としての効力を持つこと

を目指しており、ユーザに対して安心感を与える存

在である必要がある。以上のことから、本研究では、

ぬいぐるみの外見をしたコミュニケーションロボッ

トを使用することに決定した。実際に使用したロボ

ットは図 2に示す。 
 

 
図 2 使用したロボット 

 

2.4 心理的居場所感形成段階 

心理的居場所感形成段階の詳細を述べる。まず、

心理的居場所には個人的居場所と社会的居場所があ

る。個人的居場所とは「一人になって自分を取り戻

せる場所」、社会的居場所とは「人と関わりをもち自

分を確認できる場所」と定義されている[22]。社会的

居場所の確保は精神的健康に中程度の関連があるが、

個人的居場所の確保はほとんど関連がないことが示

された[23]。社会的居場所を持つことが精神的健康

に良いとされることから、本研究においても、ロボ

ットと関わりを持ち、自分を確認できるような手法

をとる。 
ここで、心理的居場所感形成段階の目的を達成す

るための具体的な手法として、自己開示に着目する。

自己開示とは、人間は自分自身について自発的に他

者に自己開示することで自己というものを理解して

いき、自己開示が促進されるためには愛と信頼の態

度により相手のことを知り、知らせたいと思う相互

性が必要である[24]とされる。また、自己開示は親し

い関係性を築くうえでもっとも重要な要素であり、

さらに他者に自分の心痛を知ってもらい、社会的サ

ポートを受けるための手段でもあるとされている

[25]。他者に自己開示を行う利点として、自らの内面

を他者に開示するという行為（自己開示 ;self-
disclosure）は実際に精神的健康の維持や、他者との

深い関係性の構築に重要な意味をもっている[26]。
さらに、自己開示は青年期の心理的発達課題の達成

を後押しし、精神的健康に好影響を与え、心理的居

場所の形成において有効とされる[27]。また、大学生
の親しい友人に関する心理的居場所感と、その友人



に対する自己開示・被開示度には関連があるとされ

る[28]。具体的には、男女ともに知的な関心ごと、情

緒的体験、目標（価値観などの精神的なこと、友人

関係における悩み、生きがい、充実感あるいは虚し

さなどについての開示度・被開示度が心理的居場所

感の形成に関連している[28]。 
そこで、ユーザがロボットに自己開示をされる、

自己開示をすること（自己開示の相互性）によって、

ロボットに対して心理的居場所を感じ得ることを目

指す。 
心理的居場所感形成段階は 1、2回目によって構成

されている。徐々に相手の内面に踏み込むように深

い話題を選ぶ対話システムは、ユーザからの親密度

を高められる可能性がある[29]。また、関係が発展し

ていくかどうかについては、初期のインタラクショ

ンの重要性が指摘されている[30]。これらのことか
ら、ユーザとロボットの対話内容に関して、１回目

（心理的居場所感形成段階）では自己開示レベル

1[31]の内容、2 回目（心理的居場所感形成段階）で
は自己開示レベル 2、3[31]という形をベースとして、

対話を進める。 
 

2.5 冒険的態度促進段階 
冒険的態度促進段階の詳細を述べる。冒険的態度

促進段階の目的を達成するために、ユーザがロボッ

トとどのような対話を行うかについて、2 つ挙げる。

1 つ目は、ユーザが困難のなかで成しとげた経験[28]
を話して、ロボットが共感するという手法を取る。

2 つ目は、ユーザが感じている問題の目標を共有し、

励ますという手法を取る。ユーザとロボットがこの

ような対話を行うことにより、ユーザの冒険的態度

を高めることを目指す。 
冒険的態度促進段階は 3、4回目（冒険的態度促進
段階）によって構成されている。ユーザとロボット

の対話内容に関して、3回目（冒険的態度促進段階）
では、ユーザが困難のなかで成しとげた経験を話し

て、ロボットが共感する。4回目（冒険的態度促進段
階）では、ユーザが物事を前向きに捉えることがで

きるように、現在、ユーザが感じている問題の目標

をロボットに共有し、ロボットがユーザを励ます。 
 

2.6 測定項目 

使用する質問紙は、青年版心理的居場所感尺度

[32]、冒険的態度を測定する尺度[33]である自己安定

化尺度[34]、知的好奇心尺度[35]、勇気尺度[36]であ

る。 
測定のタイミングについては、青年版心理的居場

所感尺度[32]は毎回の実験後、冒険的態度を測定す

る尺度[33]である自己安定化尺度[34]、知的好奇心尺

度[35]、勇気尺度[36]は毎回の実験前後に測定した。

また、実験が全て終了した後に、被験者へ実験に関

する最終アンケートを行った。この最終アンケート

は、実験期間を通じて被験者がロボットとの対話を

どのように体験し、ロボットへどのような印象を抱

いたのか、心理的変化を感じたのかを探索的に明ら

かにすることを目的として実施した。 
 

3．結果 

実験は、大学生 6名を対象に 2週間実施した。4回
の対面対話と非同期コミュニケーション（LINEメッ
セージ）を組み合わせた形で行った。図 2は実際の

実験の様子である。 
 

 
図 3 実験の様子 

 

3.1 心理的居場所感尺度について 

心理的居場所感尺度の 4因子（本来感、役割感、

被受容感、安心感）の結果を順に述べる。心理的居

場所感尺度は、ユーザがロボットとの対話において

「自分らしくいられるか（本来感）」、「ロボットに対

して役に立っていると感じるか（役割感）」、「無条件

に受容されていると感じるか（被受容感）」、「一緒に

いることで安心感を得られるか（安心感）」を測定す

る尺度[32]として本実験に用いた。この尺度によっ
て、ロボットが被験者にとって心理的居場所として

機能したかを評価した。被験者は本尺度に関する質

問項目について、各実験回の対話後に回答した。 
被験者の全体的な傾向について着目する。心理的

居場所感尺度の各因子について、1 回目から 4 回目
までの平均値および全体平均を表 1に示す。 

 
 



表 1 心理的居場所感各因子における 
回別平均得点 

 

 
仮説 1 では、「ユーザがロボットと対話すること
で、ロボットに対して心理的居場所感を感じ得るか」

を検証するために行なった心理的居場所感形成段階

の結果として、2 回目の実験終了後の得点に着目し

た。2回目の実験終了後における平均値を見ると、本

来感は 3.58、役割感は 3.03、被受容感は 4.06、安心
感は 3.79となり、いずれの因子も尺度の中央値であ

る 3 点を上回っていた（表 1）。また、最終回のアン

ケートにおいて、使用したロボットが心理的居場所

感を形成する存在であったと感じた程度について尋

ねた。その結果、被験者 6名の平均値は 4.2（5段階
評価）であった。以上より、ユーザがロボットと対

話することで、ロボットに対して心理的居場所感が

形成される可能性が見られた。これより、仮説 1「ユ
ーザが特定の条件を満たすロボットと対話すること

で、ロボットに対して心理的居場所感を形成する。」

は支持されたといえる。 
 

3.2 冒険的態度を測定する尺度について 

冒険的態度についての分析方法を述べる。冒険的

態度についての尺度[33]は、自己安定化尺度[34]、知
的好奇心尺度[35]、勇気尺度[36]の 3尺度から構成さ

れる。被験者は本尺度に関する質問項目について、

各実験回の対話前後に回答した。 
被験者の全体的な傾向について着目する。仮説 2
では、「特定の条件を満たすロボットに心理的居場所

感を感じているユーザがロボットと対話することで、

冒険的態度を促進するか。」を検証するために、冒険

的態度を促進する対話を導入した冒険的態度促進段

階（3・4 回目）の実験前後の得点変化に着目した。 
 

表 2 冒険的態度における 
回別平均値（実験後-前） 

 
 
被験者Aから Fの冒険的態度の変化の平均値につ

いて以下の表 6に示す。表 6から、自己安定化尺度

と勇気尺度はいずれも回を重ねるごとに平均の前後

差が増加しており、特に 3回目から 4回目にかけて
上昇幅が大きいことがわかる。また、知的好奇心尺

度は 2 回目で一時的に平均値が低下したものの、3
回目以降は上昇に転じ、4 回目では他の回より高い

値を示した。以上より、冒険的態度を促進する対話

を導入した後半（3・4回目）において、3 下位尺度

すべてで正の変化が強まる傾向が確認された（表 2）。
また、実験期間を通じた感情の変化についてアンケ

ートで回答を求めたところ、冒険的態度に関わる変

化を示唆する記述が一部の被験者から得られた。具

体的には、「2週間ロボットとの対話を続けたことで、
挑戦しようとする気持ちがさらに強くなりました。」

といった回答が得られた。以上より、ロボットとの

対話がユーザの冒険的態度を促進し得る可能性が見

られた。このことから、仮説 2「特定の条件を満たす

ロボットに心理的居場所感を感じているユーザがロ

ボットと対話することで、冒険的態度を促進し得る。」

は支持されたといえる。 
 

3.3 対話ログ分析手法 
本実験では、各回ごとにロボットの応答に関する

プロンプトを変更し、話題を設定しているため、対

話内容の変化は実験設計上ある程度想定されるもの

である。しかし、指示された話題が被験者自身の心

理的機能を伴う発話としてどの程度内在化されてい

るかは自明ではない。そこで、質問紙調査による量

的評価に加えて、ロボットと被験者との対話ログを

分析対象とし、対話内容の変化を質的に検討した。 
本研究が対象とする心理的居場所感の形成および

冒険的態度の向上は、いずれも対話を通じて段階的

に形成・変化していく心理的機能であり、その過程

は対話内容の質的変化として表出すると考えられる。

特に、安全基地理論においては、他者が不安や困難

に直面した際に安心感や情動的支援を提供する「安

全な避難所（safe haven）」として機能することが、探
索行動や挑戦的態度を支える「安心の基地（secure 
base）」へと発展する前提条件である[6][7]。この理論
的枠組みに基づけば、心理的居場所感が形成された

後に、冒険的態度に関わる語りが増加していくとい

う段階的変化が、対話ログ上にも確認される可能性

がある。 
そこで本分析では、対話ログ中のユーザ発話に着

目し、心理的居場所感に関連する発話（Safe Haven）
および冒険的態度に関連する発話（Secure Base）の
二系統に分類する質的分析を行った。これにより、

ロボットとの対話を通じて、被験者が安心感や受容



感を伴う語りを行う段階から、挑戦や将来志向に関

する語りへと移行していく過程が、実際の対話内容

の変化としてどのように表出しているかを明らかに

することを目的とする。 
本分析では、安全基地理論[5][6][7]に基づき、ユー
ザ発話を「心理的居場所感に関連する発話」と「冒

険的態度に関連する発話」の二系統に分類した。分

析対象は、被験者 A〜F の全 4 回分の対話ログにお
けるユーザ発話とし、1発話を分析単位とした。各発
話について、当該発話が果たす主たる心理的機能に

基づき、定義したコードブックに従って 1 つのコー

ドを付与した。 
心理的居場所感に関連するコードは、先行研究に

おいて心理的居場所感や安全な避難所の機能と関連

づけられている要素をもとに設定した。具体的には、

不安や困難の自己開示は、信頼関係や安心できる関

係性の存在を前提として生起することが示されてお

り[24][25][26］、安全な避難所の中核的機能と位置づ
けられる。また、他者から支えられた経験や受容さ

れた感覚の語り、安心感や落ち着きの表明は、被受

容感や安心感と密接に関連し、心理的居場所感を構

成する主要な要素である[9][16][32]。さらに、自己理

解やありのままの自分に関する発話、および自身の

役割感・存在価値に関する発話は、心理的居場所感

尺度における本来感・役割感と対応する概念であり、

安心できる関係性の中で促進される内省的プロセス

であるとされている[9][32]。これらの設定したコー
ドをまとめたコードブックを表 3に示す。 

 
表 3 心理的居場所感に関するコードブック 

 
 
冒険的態度に関連するコードは、安心の基地が探

索行動や挑戦的態度を支えるという安全基地理論の

整理に基づいて設定した。目標ややりたいことの言

語化は、目標が行動の方向性や努力の持続を規定す

るという目標設定理論において重要な要素とされて

いる[29][37]。また、挑戦や行動意図の表明は、探索

行動を引き起こす態度的側面として位置づけられて

いる[6][28]。自己効力感や前向きな自己評価は、行動

選択や努力、困難への粘り強さを支える心理的基盤

であることが示されており[33][34][35][36]、冒険的
態度の形成と密接に関連すると考えられる。加えて、

困難経験の意味づけ直しは、ストレスフルな経験を

成長や学びとして統合するプロセスとして整理され

ており[28][33]、次の挑戦行動への移行を支える要因
である。将来や次の行動に関する未来志向の発話も、

目標追求や探索行動と関連する重要な要素であるこ

とが指摘されている[35]。以上を踏まえ、本研究では、

目標の言語化、挑戦意図、自己効力感、経験の意味

づけ直し、未来志向に関する発話を冒険的態度関連

コードとして設定した。これらの設定したコードを

まとめたコードブックを表 4に示す。 
 
表 4  冒険的態度に関するコードブック 

 
 
各回における心理的居場所感関連発話および冒険

的態度関連発話の出現傾向を、被験者内で比較する

ことにより、対話の質的変化を検討した。 
 

3.4 対話ログ分析の結果 
対話ログの分析の結果、被験者全体において、対

話回数の進行に伴う発話傾向の変化が確認された。 
1 回目の対話では、雑談的内容や事実の共有が中

心であり、心理的居場所感や冒険的態度に直接関連

する発話は比較的少なかった。2回目の対話では、不
安や困難に関する自己開示、ならびに他者から支え

られた経験を語る発話が多く観察された。これらの

発話は主として心理的居場所感に関連する発話に分

類され、安全な避難所としての機能に関連する発話

が増加したことが示された。3回目の対話では、自身

の性格や行動傾向に対する内省的な発話が増加し、

自己理解に関する発話が多く見られた。これらも主

に心理的居場所感に関連する発話に分類され、心理

的居場所感に関する発話がより内面的な内容へと深

化していることが確認された。一方、4回目の対話で
は、目標ややりたいことの言語化、挑戦や行動意図、

将来に関する展望といった発話が顕著に増加した。

これらの発話は冒険的態度に関連する発話に分類さ

区分 コード 定義

不安・困難の⾃⼰開⽰
⾃⾝が感じている不安、悩み、困難な
状況や感情について⾔及する発話

困難経験の具体化
他者から⽀援された経験や、

受け⼊れられていると感じた体験に
ついての発話

安⼼感・落ち着きの表明
安⼼している、落ち着いている、
リラックスできているといった

情動状態の表明

⾃⼰理解・内省的発話
⾃⾝の性格、状態、感じ⽅について

内省的に⾔及する発話

役割感・存在価値に関する発話
⾃分が誰かの役に⽴っている、

必要とされていると感じる内容の発話

⼼理的
居場所感に
関連する
発話

区分 コード 定義

⽬標・やりたいことの⾔語化
将来達成したい⽬標や、挑戦したい

ことについて明⽰する発話

挑戦・⾏動意図の表明
具体的な⾏動や試みを⾏おうとする

意図を⽰す発話

⾃⼰効⼒感・前向きな⾃⼰評価
⾃分ならできそうだという感覚や、
肯定的な⾃⼰評価を⽰す発話

困難経験の意味づけ直し
過去の困難な経験を学びや成⻑として

再解釈する発話

未来志向・次の⾏動に関する発話
将来の展望や次に取る⾏動について

前向きに⾔及する発話

冒険的態度
に

関連する
発話



れ、探索行動や挑戦的態度に関連する発話が相対的

に多くなったことが示された。以下に、各回におけ

る心理的居場所感および冒険的態度に関するコード

出現数の集計結果を表 5に示す。 
 

表 5 各回における心理的居場所感／ 
冒険的態度関連コードの出現数 
（全被験者 6人の合計） 

 

 
 
その結果、2 回目および 3 回目では心理的居場所
感に関連するコードが多く、4 回目では冒険的態度
に関連するコードが増加する傾向が確認され、前半

とは質的に異なる語りの傾向が見られた。 
また、これらの増加傾向が実際の対話の中でどの

ような発話として現れているかを示すため、被験者

の発話内容とコード付与の対応を表6から8に示す。 
 

表 6 2回目の対話例とコード付与 

 

 
表 7 3回目の対話例とコード付与 

 
 

表 8 4回目の対話例とコード付与 

 

 
以上のように、各回の対話ログを通して、前半で

は不安や困難の自己開示、安心感に関する発話が多

く観察され、後半では目標や挑戦に関する発話、な

らびに困難経験の意味づけ直しや将来志向の発話が

増加する傾向が確認された。 
 

3.5 質問紙調査結果と対話ログ分析結果

の対応関係 
「3.4対話ログ分析の結果」は、「3.1心理的居場所
感尺度について」、「3.2冒険的態度を測定する尺度に
ついて」で述べた質問紙調査において観察された傾

向とも整合的である。 
心理的居場所感尺度では、実験初期から被受容感

および安心感が比較的高い値を示していた。対話ロ

グにおいても、不安の自己開示や安心感の表明が多

く見られた結果と対応していると考えられる。 
また、冒険的態度を構成する各尺度においては、

実験後半、特に 4回目において正の変化が強まる傾

向が見られた。対話ログにおいても同様に、4回目に
おいて目標の言語化や挑戦意欲、未来志向に関する

発話が増加した。ゆえに、ロボットとの対話を通じ

て、心理的居場所感を基盤とした冒険的態度が段階

的に促進された可能性が示唆される。 
 

4．考察 

結果から、2 つのことが示唆された。 
1 つ目は、ロボットとの継続的な対話により、ユー

ザがロボットに対して心理的居場所感を形成するこ

とである。特に、被受容感および安心感が安定して

高い得点を示したことは、ロボットが不安を和らげ

る「安全な避難所」として機能した可能性を示して

いる。これは、親要素や自己開示を重視した対話設

回⽬
⼼理的居場所感に
関連するコード数

冒険的態度に
関連するコード数

1 7 0
2 39 23
3 46 9
4 20 58

コード 対話例
不安・困難の⾃⼰開⽰ 就活が本当に⼤変でしんどい

困難経験の具体化
頑張っても思うように成績が
伸びなかった時が⼀番⼤変だった

安⼼感・落ち着きの表明
話していると、ちょっと
落ち着いてきました

⾃⼰理解・内省的発話
今思うと、かなり無理
していたんだと思う

役割感・存在価値に関する発話
ちゃんと話を聞いてもらえている

感じがして嬉しかった

コード 対話例

⽬標・やりたいことの⾔語化
今後そういった議⻑とかの

場⾯で進めたい

挑戦・⾏動意図の表明
みんなの声も聞き⼊れながら最後は
やはりスパッと決めるっていう事が

できるようになる
⾃⼰効⼒感・前向きな⾃⼰評価 誠実さは⾃分の強みかな

困難経験の意味づけ直し
投げ出したと思っていたけど
上⼿くいっていたのかも

未来志向・次の⾏動に関する発話
先をもうちょっと楽な気持ちで

⾒通せるようになる

コード 対話例

⽬標・やりたいことの⾔語化
⾃分が少しでも興味を持ったことは
1回挑戦してみるっていうのを

やってみたい

挑戦・⾏動意図の表明
私は⼈と何か⼀緒にすることが好き
だからそれで挑戦することによって
誰かを喜ばせられるかもしれない

⾃⼰効⼒感・前向きな⾃⼰評価

最近は部活で少し忙しかったんだけど
その中で勉強とか、あと就活とかを

頑張れたことは
褒めてあげたいなって思ってる

困難経験の意味づけ直し
失敗しても、次につながる
経験になればいいなと思ってる

未来志向・次の⾏動に関する発話
これから先のことも、
前向きに考えていきたい



計により、ユーザがロボットに安心して自己開示で

きる関係性が形成されたためであると推測される。

また、対話ログ分析においても、被験者が自身の不

安や困難を語り、それに対して安心感や受容感を示

す発話が繰り返し観察されたことから、ロボットが

心理的居場所として機能していた状態が質的分析に

よっても裏づけられた。 
2 つ目は、冒険的態度における実験前後の得点変

化について、正の変化が見られたことから、ロボッ

トが探索や挑戦を支える「安心の基地」としても機

能した可能性が示唆される。すなわち、安全基地の

二機能がロボットとの対話を通じて、段階的に実現

された可能性が推測される。この点について、対話

ログ分析の結果からも、初期段階では不安や困難の

自己開示、安心感の表明といった心理的居場所感に

関連する発話が多く見られた一方で、後半の 4回目
の対話では、目標の言語化や挑戦・行動意図の表明

といった冒険的態度に関連する発話が増加する傾向

が確認された。このことから、ロボットとの対話を

通じて心理的居場所感が形成された後、その関係性

を基盤として、ユーザの冒険的態度が言語的にも顕

在化していった可能性が示唆される。このことは、

安全基地理論における「安全な避難所（safe haven）」
が先行し、その基盤の上に「安心の基地（secure base）」
としての機能が立ち上がる[6][7]という段階的構造

が、ロボットとの対話においても成立し得る可能性

があることを示唆している。 
 

5．おわりに 

本研究では、心理的居場所感を形成するロボット

との対話がユーザの冒険的態度に与える影響を検証

することである。研究目的を達成するために、2 つの

仮説を設定した。 
実験の心理的居場所感形成段階では、ユーザが特

定の条件を満たすロボットと対話することで、ロボ

ットに対して心理的居場所感を形成するか、冒険的

態度促進段階では、特定の条件を満たすロボットに

心理的居場所感を感じているユーザがロボットと対

話することで、冒険的態度を促進するかについて検

証を行った。 
その結果、心理的居場所感形成段階においては、

対話回数を重ねるにつれて、心理的居場所感尺度の

各因子において得点の上昇が見られ、特に被受容感

および安心感において安定した高い値を示す傾向が

確認された。また、最終アンケートにおいても、心

理的居場所感の形成を確認することができた。これ

らの結果から、特定の条件を満たすロボットとの継

続的な対話を通じて、ユーザがロボットに対して心

理的居場所感を形成し得る可能性が示唆された。ま

た、冒険的態度促進段階においては、冒険的態度を

構成する自己安定化尺度、知的好奇心尺度、勇気尺

度といった指標において、実験前後で正の変化が観

察された。特に、挑戦や目標に関する対話を導入し

た後半の実験回において、得点が上昇する傾向が見

られたことから、心理的居場所感を形成したロボッ

トとの対話が、ユーザの冒険的態度に影響を与えた

可能性が示唆された。 
さらに、本研究では質問紙による量的評価に加え、

対話ログの質的分析を行うことで、心理的居場所感

および冒険的態度が、対話の中でどのような発話と

して形成・促進されるのかについて示した。 
今後の課題としては、被験者数を増やした検証や、

より長期間にわたる実験を行うことで、ロボットと

の関係性がどのように深化・変容していくのかを明

らかにする必要がある。加えて、異なる年齢層や属

性のユーザを対象とした検証を行うことで、本手法

の適用範囲を広げることが期待される。 
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