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研究成果の概要（和文）：対人不安・評価懸念の高い人間がどのような状況で人よりもロボットを好むかについ
て、心理実験による検証を試みた。本研究の最終目標である人間カウンセラーへの誘導を考慮し、個人の悩み等
の自己開示を要求する実験を設定、人相手・ロボット相手による条件間での様々な指標による比較を行った。結
果として、対人不安の高い人ほど人前よりもロボットの前で話すほうが緊張が低下する傾向にあることが確認さ
れた。これと並行して、ロボットが人よりも好まれる業務場面についての大規模サンプルによる社会調査を行
い、対人不安の高い人は多くの場面で人よりもロボットとの対話を望む傾向が確認された。

研究成果の概要（英文）：Some psychological experiments were conducted to investigate what situation 
persons with higher social anxiety and evaluation apprehension prefer to humans in comparison with 
humans. Considering the final aim of the research, robots’ invitation of humans with higher social 
anxiety to human counselors, the experiments involved the hypothesized situations where humans 
performed self-disclosure to a human and robot, and several indices were compared between the 
conditions. The results revealed that persons with higher social anxiety tended to feel lower 
tension in front of a robot than a human. Moreover, a social survey for a large number of samples 
was conducted to explore task scenes where robots were preferred to humans. The result revealed that
 persons with higher social anxiety tended to prefer interaction with robots in more scenes.
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１．研究開始当初の背景 
(1) 社会状況の変化により対人不安・社交不
安障害(SAD)を抱える人々が増加しており、
生涯有病率は 13％以上、SAD とまで診断さ
れなくとも人前で話したり行動したりする
ことに対する強い恐怖を報告する人は約
20％にのぼるとされている（APA, 1994）。こ
のような人々は学校・職場等の対人・社会的
場面において困難に陥り不利益を被ること
が多く、鬱病など他の精神疾患を併発しやす
いため、対人不安症状を抑制するための訓練
プログラムを早期に受けることが必要とさ
れながら、対人不安ゆえに逆に早期段階でカ
ウンセリング等の治療場面に臨むことが難
しいことが予想される。 
 
(2) 一方、対人不安者は人との直接的対面場
面よりも、コンピュータを介した対話や、ロ
ボット等の対話型人工物とのコミュニケー
ションを好むということが示唆されている。
我々の予備的研究においても、対人不安の一
種である評価懸念の高い人は、低い人と比べ
てロボットとの対話を好意的に評価する傾
向が示唆されている。 
 
(3) 上記の状況を踏まえ、対人不安低減訓練
の導入段階において、人間のセラピストでな
くロボットを対話訓練の相手として配置し、
ロボットの行動や容姿における人間らしさ
を段階的に変化させ、最終的に人間のセラピ
ストとの訓練に誘導する手法が、対人不安者
に対する効果的な訓練として考えられる。人
間のセラピストはクライアントの不安状態
を言語・非言語情報を駆使して同定し、それ
に応じて対応を変えていくための経験的知
識を有している。そのため、ロボットから人
間のセラピストへの誘導を円滑に行う上で、
この臨床的経験知をロボット側にも導入し
ておくことが必要である。 
 
２．研究の目的 
 上記手法を確立するためには、人と対話す
るロボットが、人の仕草・動作をモニタリン
グし、そこから人の不安状態を推定した上で、
ロボットの容姿や振る舞いを調整して人の
対人不安低減訓練を促進する系統的手法を
確立する必要がある。本課題では以下の点を
明らかにする。 
 
(1) 不安低減訓練のための手法の規則化 
 臨床心理学における対人不安低減訓練手
法および訓練手法実践の際のセラピストの
経験的知見を規則化し、ロボットに実装する
ための準備を行う。 
 
(2) 対話相手の不安状態の推定手法の確立 
臨床心理学における知見を利用する学際

的な研究を進める。心理カウンセラーは経験
的に相手の対人不安傾向を仕草などから推
定し、対応を変えている。この知見から、人

の動作・仕草における特徴量を計算し、不安
状態に起きる特徴的な動き（姿勢、視線、手
の動きなど）を認識する技術を実現する。 
 
(3) 人間らしさの度合いに応じた不安低減訓
練ロボットの開発と訓練手法の検証 
 上記の成果を用いて、実際にロボットに不
安低減訓練手法を導入し構成的に検証する。
ここでは、相手の不安状態のみならず、ロボ
ットの人間らしさに合わせて行動を調整す
ることで、段階的に不安低減訓練が効果的に
行われることを示す。 
 
３．研究の方法 
(1) フェーズ１： 
これまで人とロボットとの対話実験には、

マーカーを取り付ける必要があるモーショ
ンキャプチャシステムが利用されることが
多かったが、近年、マーカーレスのモーショ
ンキャプチャに向けて研究が進みつつある。
我々も、すでに Kinect などの距離画像を使
って、人の位置、向き、顔の向きを計測する
人物追跡技術を実現済みである。ただし、現
状の仕組みは頭部と肩のモデルを特徴とし
て利用しており、フェーズ２以降で予定する
不安状態推定手法で必要となると予想され
る「手の動き」や「座っている際の姿勢」な
どを認識できるには至っていない。そこで、
現在の手法を拡張し、上半身と腕のモデルを
加えることにより、これらの対話している際
の姿勢を認識できる手法を実現する。 
 
(2) フェーズ 2： 
訓練者の不安状態の検出手法の研究に取

り組む。対人不安、評価懸念を含む不安心理
評定のための尺度を作り、これら心理を低減
させるための認知・行動との関係を明らかに
するための調査を行う。これにより、対人不
安低減の要因を明らかにする。 
この要因を前提に、本来ドキュメント化さ

れず口伝・実地訓練によって引き継がれてき
た臨床心理学における心理カウンセラーの
知見を明示化・言語化する。心理カウンセラ
ーへのインタビューや、トレーニングにおけ
るロールプレイへの参加、面接の様子の観
察・ビデオ分析などを通じて、どのような様
子（仕草や振る舞いなど）から不安を読み取
り、対話の流れを形成していくのかを明らか
にする。この結果、人が不安を感じている時
の姿勢、顔視線の向き等の「振る舞い」をリ
ストアップする。 
これらのリストアップされた「振る舞い」

と不安状態との具体的な対応関係について
統計データを収集し、認識アルゴリズムを構
築できるようにする。不安が生じるような現
実的な対話場面（例えば、廊下でロボットと
初対面であう場面など）を設定し、不安感情
に応じてどの種類の「振る舞い」がどの程度
生じるのかを測定する（図１）。ロボットの
サイズや外形の影響も考慮して、複数のタイ



プのロボットの利用を予定している。このデ
ータセットを基に、適切な機械学習方法を選
択し、認識アルゴリズムを実現する。 

 
(3) フェーズ 3： 
 臨床心理学における対人不安低減訓練の
内容および心理カウンセラーの知見を詳細
に検討し、カウンセラーが相手の不安の高低
に応じてどのような行動と指示の切り替え
を行い、訓練継続を誘導しているかについて
の規則を明らかにする。この規則とフェーズ
２の結果を合わせ、一連の流れについての理
論モデルを構築する。さらに、この理論モデ
ルから、不安行動モニタリング技術により抽
出された行動から人の不安状態を推定する
手法および不安の高低に応じたロボットの
行動選択手法を構築する。ここで、臨床心理
学における経験則（相手に応じたカウンセラ
ーの振る舞い方）を利用し、ロボットの振る
舞いを調整することで人の対人不安低減訓
練の実施が促進されることを示す。また、ロ
ボットの見た目の人間らしさと振る舞いの
人間らしさが対人不安低減訓練への没入度
に与える影響についても、実験的に検証を行
う。 
 
(4) フェーズ 4： 
 フェーズ 1～3 で実現した不安状態推定お
よび行動選択手法の有効性を検証するため
の評価実験を行う。この評価実験においては、
最終目標であるロボットと人間のセラピス
トの協同による総括的な対人不安低減プロ
グラムの設計と検証を目指す。その際、必要
に応じて追加実験を行い、構成的にこのメカ
ニズムの検証を行う。 
 
４．研究成果 
(1) 対人不安・評価懸念の高い人間がどのよ
うな状況で人よりもロボットを好むかにつ
いて、心理実験による検証を試みた。本研究
の最終目標である人間カウンセラーへの誘
導を考慮し、個人の悩み等の自己開示を要求
する実験を設定、人相手・ロボット相手によ
る条件間での様々な指標による比較を行っ
た。結果として、対人不安の高い人ほど人前
よりもロボットの前で話すほうが緊張が低
下する傾向にあることが確認された。 
 
(2) 上記心理実験と並行して、ロボットが人
よりも好まれる業務場面についての大規模

サンプルによる社会調査を行った。結果とし
て、対人不安の高い人は多くの場面で人より
もロボットとの対話を望む傾向が確認され
た。 
 
(3) 本研究において重要なロボットと人と
の間の信頼的関係性が実際に構築されてい
るかどうかを測定するため、新たに心理尺度
を構築した。2 回の調査により、その信頼性
と妥当性が確認された。 
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