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会話エージェントとは，人同士の対面での会話を人とコンピュータのインタラクションに取り入れた

システムである．人同士の対面での会話を模倣するために，会話エージェントは「バーバルコミュニケ

ーション」と「ノンバーバルコミュニケーション」を行う必要があるとされている[1]．バーバルコミュ

ニケーションとは，音声を用いたコミュニケーションである．対してノンバーバルコミュニケーション

とは，音声を用いずに表情や身振りなどの身体を用いたコミュニケーションである[2]．人はうなずきや

身振りなど，ノンバーバルコミュニケーションによるリズムを共有し，互いに引きこむことでインタラ

クションを行っている．これを身体的引き込みと言い，聞き手として身体的引き込み動作を行う会話エ

ージェントはインタラクションに有効であることが示されている[3]．また，会話エージェントが音声の

切れ目でうなずくことにより，見かけの傾聴度が増すことがわかっている[4]．しかし，うなずき動作を

会話エージェントに実装するにあたり，うなずきの頻度，角度，速度に関する研究はされていない．  
 本研究では聞き手としての会話エージェントの見かけの傾聴度が高いうなずきの頻度，角度，速度を

実験によって求めることを目的とし，開発と実験を行った．開発として，Metasequoia を用いて会話エ

ージェントの外見を実装し，会話エージェントがうなずく頻度，角度，速度をキー入力により変更でき

る機能を実装した．うなずき動作の実装には，Microsoft Visual C++及び DirectX SDK を用いた． 
実験は 3 段階に分けて行った．実験 1 は，会話エージェントのうなずき動作の標準角度と標準速度を決

定することを目標に，調節法を用いたうなずきの角度，速度に関する実験である．実験 1 の結果，うな

ずき動作の標準角度は 0.36rad（≒20°)，標準速度は 0.6 秒となった．この結果から，標準角度から角度

を半分にしたもの，倍にしたものを合わせた角度 3 段階，標準速度から速度を 0.2 秒速くしたもの，0.2
秒遅くしたものを合わせた速度 3 段階とし，うなずき動作の角度，速度の変更幅を定義した．実験 2 は，

最も見かけの傾聴度が高いうなずき頻度を決定することを目標に，角度 3 段階，速度 3 段階，頻度 3 段

階の調節法を用いた，うなずきの頻度に関する実験である．頻度の段階定義として，1 回のうなずきを

頻度 1，2 回のうなずきを頻度 2，3 回のうなずきを頻度 3 とした．実験 2 の結果，最も見かけの傾聴度

が高いうなずきの頻度は 2 回となった．実験 3 は，最も見かけの傾聴度が高いうなずきの組み合わせを

決定することを目標に，サーストンの一対比較法を用いた，うなずきの角度 3 段階，速度 3 段階による

組み合わせ実験である．なお，実験 2 の結果から，頻度は 2 回に固定した．実験 3 の結果，最も見かけ

の傾聴度が高いうなずきの角度，速度の組み合わせは標準角度，標準速度と同じ角度 0.36rad（≒20°），
速度 0.6 秒となった．また，一対比較法の結果を数量的に評価する Bradley-terry モデルを用いた結果，

角度と速度では，速度のほうが見かけの傾聴度が増す効果が高いことが分かった．また角度によらず，

速度 0.6 秒の時，見かけの傾聴度が高いことが分かった． 
今後の会話エージェント研究において，人と会話エージェントとのインタラクションを円滑にするた

め，見かけの傾聴度だけではなく，より人間らしいうなずき動作に関する研究を行うことが必要だろう．
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