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研究の背景

・近年,人と対話できる音声対話エージェント (CG エージェント,ロボット)が普及している
[1].

人が音声対話エージェントと対話する場面において,インタラクション向上を図ることは重

要であると考えられる.

[1]嵯 峨 山 茂 樹 ,中 村 哲 ."擬 人 化 音 声 対 話 エ ー ジ ェン ト開 発 とそ の 意 義 " 情 報 処 理 学 会 研 究 報 告 音 声 言 語 情 報 処 理 101号 p1-6(2000)
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共感

・共感することで,他人の話に興味を持ち,話を聞こうとするため,人間同士のインタラク
ションが向上すると考えられる[2].

共感行動を音声対話エージェントに実装することで,人間とのインタラクションが向上す

ると考える．

[2]サ イ モ ン ・バ ロ ン =コ ー エ ン ,三 宅 真 砂 子 :共 感 す る 女 脳 ,シ ス テ ム 化 す る 男 脳 .N H K 出 版 pp.49-63 (2005)
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関連研究

・我々の先行研究では ,日常会話における浅い共感行動を行うエージェントを実装する
ために ,実際の人同士の会話における浅い共感行動の言語 ,非言語行動の洗い出しを
行った[3]．

・言語行動
発話「そう」「わかる」「オウム返し」

・非言語行動
姿勢 ,顔の向き(対話中相手をみる),表情 (微笑み ),頷き ,指差し

CGエージェントとロボットに実装可能な ,視線（顔の向き）,うなずき ,表情（微笑み）,発話
（「そう」）の4つの共感行動を実装した .

[3]桝田敬子 ,梅 田 紗 友 巳 ,神 田 智 子 .多 人 数 会 話 に お け る 共 感 評 定 に 用 い ら れ る 言 語 ・非 言 語 行 動 の 性 別 比 較 .H CGシ ン ポ ジ ウ ム 2017,H CG 2017-A -3-3 ,pp.1-8 ,(2017)
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研究の目的

本研究では ,CGエージェントとロボットでの実体性の違いや ,人間がそれぞれ持ってい
る共感能力によって ,傾聴感が高まる共感行動が異なるのかを印象評価実験により検
証する .

人と 音声対話エージェントとのインタラクション向上を図ることを目的とする .
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仮説

・実体性が高いロボットとエージェントでは ,ロボットの方が性格特性が認知されやす
かった[4].

実体性が高いということは ,存在感が高く ,相手に与える精神的な影響が強いという
意味でポテンシー(潜在的な力 )が高いと考える .

このことから ,同じ共感行動を示しても,ロボットの方が傾聴してくれていると認識させる
ことができると仮説を立てた .

実装した4つの共感行動のうち ,傾聴感に与える影響が強い行動を洗い出す .
[4]石 王 拓 斗 ,神 田 智 子 .エ ー ジ ェン トの 実 体 性 と凝 視 量 が 性 格 特 性 認 知 に 与 え る 影 響 分 析 .人 工 知 能 学 会 全 国 大 会 (2018)
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実験環境

・開発環境
Unity 2019

・使用したCGエージェント
JB3D社の「Toon teens」

・使用音声

(株 )エーアイの
「AI Talk 声の職人 ©のぞみ」

・対話方法
Wizard of Oz法

UnityAsset名:Toon Teens[5]
[5]https://assetstore .unity .com/packages/3d/characters/humanoids/toon-teens-135404
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実験環境

・開発環境
Eclipse 4.5 Mars
開発言語 Java

・使用したロボット
Vstone社製の
社会的対話ロボット「CommU」

・使用音声

(株 )エーアイの
「AI Talk 声の職人 ©のぞみ」

・対話方法
Wizard of Oz法

社会的対話ロボット「CommU」[6]

[6]https://www.vstone.co .jp/products/commu/index.htm l
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実験環境

・統制条件(目線が少し下の状態で,対話中何の反応も示さない)

・視線条件(相手の目をみている)

・うなずき条件(目線が少し下の状態で,うなずく)

・表情条件(目線が少し下の状態で,微笑む )

・発話条件(目線が少し下の状態で,「そう」と発話をする)

・全条件(相手の目をみている状態で,うなずく,微笑む ,発話をする)
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・統制条件

・視線条件
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・うなずき条件
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・表情条件
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・発話条件
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実験内容

実験参加者 :20歳から24歳の学生20名 (男性17名 ,女性3名 )

実験手順
1.日本語版対人反応性指標 [7]に回答 (被験者の共感能力を測るため )

2.シナリオを基にCGエージェント,ロボットに対して話しかける .

3.CGエージェント (ロボット )との対話を6回繰り返す .
(各対話後に印象評価アンケートに回答 )

4.実体性を変えて ,対話を行う .(計12回対話を行う )

5.全ての対話が終了後に実験後インタビュー

[7]日 道 俊 之 ,小 山 内 秀 和 ,後 藤 崇 志 ,藤 田 弥 世 ,河 村 悠 太 京 都 大 学 Davis ,Mark H .Eckerd College 野 村 理 朗 京 都 大 学 日 本 語 版 対 人 反 応 性 指 標 の 作 成 Development of a Japanese version of the 

Interpersonal Reactiv ity Index(2017)
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使用したシナリオの例

この前 ,同じ高校に通っていた友達と駅で会って ,とても嬉しかったよ .

大学でもテニスを続けていて ,今年の夏大会で優勝したみたいで感心したよ .

友達が活躍しているのは ,自分まで嬉しくなるよ .

久しぶりにたくさん話せて楽しかったよ .
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実験風景
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分析

・実験参加者20名 (中央値 :98)

・共感能力高群8名 (99点以上 )

・共感能力中群3名 (98点 )

・共感能力低群9名 (97点以下 )

共感能力の影響を測るため

↓
共感能力中群は分析対象から除外

3要因分散分析
・共感能力要因 (高群 ,低群 ) 2水準

・実体性要因 (CGエージェント,ロボット) 2水準
・共感行動要因 (統制 ,視線 ,うなずき ,表情 ,発話 ,全 ) 6水準
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分析結果

・共感行動

・視線 ,発話 ,うなずき ,表情の4
つの共感行動間で有意差は
見られなかった .
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・共感能力要因において ,有意
差は見られなかった .

・共感能力

＊ : p<0.05
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分析結果

・実体性
•実体性要因において,有意差
は見られなかった.

•CGエージェント,ロボットとも
に共感能力要因において,有
意差は見られなかった.

•共感能力低群 ,高群ともに実

体性要因において,有意差は
見られなかった.

↓

仮説は支持されなかった
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考察

CGエージェントとロボットとの対話において,共感能力は傾聴感に対する評価に影響を
与えないと考えられる.

CGエージェントとロボットとの対話において,実体性の有無による傾聴感の有意差は見

られなかった.

どちらも傾聴感に対して同等の効果があり,実体性によって傾聴感の評価は変わるもの

ではないと考えられる.
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分析結果と考察

・実体性×共感行動

CGエージェントとの対話では,
うなずき≒表情>発話で高い傾向が
あった.

(＊ p<0.05)

ロボットとの対話では,
表情≒うなずき>視線で高い傾向が
あった.

(＊ p<0.05)

CGエージェントやロボットとの対話

では,うなずきや表情を表出すると
傾聴感が高くなるのではないかと

考えられる.

傾
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感

n=17

＊ : p<0.05

21

分析結果と考察

・共感能力×共感行動

共感能力低群では,
うなずき≒発話>視線で高い傾向が
あった. (＊ p<0.05)

共感能力低群は,視線のみより,うな

ずきや発話などの行動を示すこと
で,CGエージェントやロボットの傾聴

感が高くなると考えられる.
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感
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＊ : p<0.05
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分析結果と考察

•共感能力×実体性×共感行動

＊ : p<0.05

低群:n=9
高群:n=8

共感能力高群
・実体性要因において ,視線条件で有意

差が見られた .
CGエージェント>ロボット(＊ p<0.05)

・共感能力要因において ,CGエージェント
との対話では ,視線条件で有意差が見ら

れた .高群>低群 (＊ p<0.05)

ロボットと比べてCGエージェントの方が ,
対話中に視線を向けているだけでも傾
聴してくれていると認識すると考えられ
る .

CGエージェントとの対話では ,低群より高

群は視線を向けられているだけであっ
ても ,CGエージェントの傾聴感が高くなる
と考えられる .

傾

聴
感
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まとめ①

共感行動
・CGエージェントやロボットとの対話では,うなずきや表情を表出すると傾聴感が高くなる傾
向がある.

共感能力低群

・視線のみより,うなずきや発話などの行動を示すことで,CGエージェントやロボットの傾聴
感が高くなる傾向がある.

共感能力高群
・ロボットと比べてCGエージェントの方が,対話中に視線を向けているだけでも傾聴してくれ

ていると認識する傾向がある.

・CGエージェントとの対話において,視線を向けられているだけでも低群よりCGエージェント

の傾聴感が高くなる傾向がある.
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まとめ②

実体性
・CGエージェントとロボットでは,どちらも傾聴感に対して同等の効果があり,実体性によっ
て,傾聴感の評価は変わるものではない.
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今後の展望

条件「全」を除く,他の条件は傾聴感に対して評価が4(中央値 )を満たしていなかった.

音声対話エージェントと人間とのインタラクションが向上する,日常会話における
共感行動を4条件以外にも抽出する必要がある.

本研究で,実験に用いた音声対話エージェントは,腕などの自由度が高くないため,自由度の
高い音声対話エージェントに変更し,実験を行う必要がある.
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