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Abstract

Our research goal was to develop a robot as a lis-

tener in counseling situations. It is important to pro-

mote self-disclosure of clients to reduce their anxiety

feelings. However, when a listener is human, clients

sometimes hesitate to disclose intrusive topics due to

embarrassment and self-esteem issues. We hypothe-

sized that a robot listener, on account of its unique

kind of agency, could remove mental barriers between

the listener and the client, and promote in-depth self-

disclosure about negative topics. In this study, we

prepared two robots (an android and a desktop robot)

as robot listener. First, we confirmed that subjects

eagerly self-disclosed to these prepared robots from

the numbers of spoken words about self-disclosure in

preliminary experiment. And next, we conducted the

experiment to verify whether it is possible to expose

more of subjects’ weakness to robots than humans.

The experimental result suggested that robots can

draw out subjects’ self-disclosure about negative top-

ics than the human listener.

Keywords — Self-disclosure, Conversational

Robot

1. はじめに
本研究の目的は，ロボットが傾聴を行うシステムの

開発である．傾聴を行うことのメリットの一つとして，

話し手が聞き手に対して自己開示をすることによっ

て，不安やストレスを軽減する効果が挙げられる．自

己開示とは，自身の私的な内容に関する情報を聞き手

に提示する行為である [1]．Jourardが自己開示はパー

ソナリティ健康に寄与する [1] と主張して以来，様々

な研究でその関係が示されている (例えば，[2])．

さまざまな種類の自己開示の中でも，ネガティブな

内容に関する自己開示を行うことは，抑うつや身体症

状の軽減に効果があるとされている（[3], [4], [5]）．つ

まり，ネガティブな内容に関する自己開示を行うこと

は，被傾聴者の不安やストレス軽減に寄与すると考え

られる．しかし，ネガティブな内容に関して自己開示

を行うことは，必ずしも意欲的に行われるものではな

い．その理由として，例えば，自己に関するネガティ

ブな情報を提示することによって，自分の相対的な立

場を低めてしまう [6] ことが考えられる．つまり，不

安やストレス軽減に効果的であるネガティブな内容に

関する自己開示を傾聴者が引き出すことは，容易なこ

とではない．

2. 仮説
そこで本研究では，この問題を解決するために，傾

聴者としてロボットを採用する．人間が聞き手の場合，

特に初対面の状況では，人間相手に自己のネガティブ

な内容に関する情報を提示することは，先に述べたよ

うに自分の相対的な立場を低める可能性を考えること

から，意欲的に行われるものではない．その一因は，

人間に対して社会的な関係を想起することが考えられ

る．一方，ロボットが聞き手の場合，話し手と社会的

関係を有していることは想像しにくいと考えられる．

つまり，ロボットが傾聴を行うことによって，被傾聴

者は社会的立場の低下に注意を向けずに，人間よりも

効果的にネガティブな内容に関する自己開示を引き出

すことができると考えられる．

これを本研究の仮説とし，人間とロボットに対する

被験者の自己開示傾向に関する検証を行った．傾聴ロ

ボットとして，アンドロイドである ERICA（図 1(a)）

と小型ロボットである CommU（図 1(b)）を採用した．

本研究では，二つの実験を行った．最初に，ロボット

に対してそもそも自己開示を行うのかを予備実験とし

て調査した．そして，本実験として，人間とロボット

を比較して被傾聴者はどのような種類の自己開示を行

いたいと思うのかを検証した．最後に，得られた結果
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(a) ERICA

(b) CommU

図 1 Robots

と各傾聴者（人間，ERICA，CommU）の印象評価を

もとに考察を行った．

3. 予備実験
この実験では，人間がロボットに対して自己開示を

どの程度行うのかを予備的に調査した．

3.1 実験条件

実験条件として４条件（人間条件，アンドロイド

条件，小型ロボット条件，音声のみ条件）を用意した

（図 2）．この実験には，人間条件に５名（男性３名，

女性２名，平均年齢 19.2 歳），アンドロイド条件に

５名（男性４名，女性１名，平均年齢 19.2歳），小型

ロボット条件に６名（男性３名，女性３名，平均年齢

22.2歳），音声のみ条件に４名（男性１名，女性３名，

平均年齢 18.3歳）が参加した．各エージェントは被験

者に対していくつか質問をし，それに対して被験者は

答える．

図 2 4 conditions

アンドロイド条件では，アンドロイドERICA[8]（図

1(a)）を使用した．ERICAは発話する際，唇と頭部，

胴体を声の韻律特徴と同期する形で動かす．ERICA

の唇と頭部，胴体の動作は，Ishiら [9]と Sakaiら [10]

によって開発されたシステムによって発話音声に基づ

いて自動生成される．小型ロボット条件では，CommU

を用いた（図 1(b)）．このロボットは約 30cmの卓上型

ロボットであり，子供に似た小さな体を持つ．スピー

カーを胸部に備えており，発話の際には唇を開閉する．

音声のみ条件では，オーディオスピーカーを用いた．

人間以外の音声に関しては，音声合成ソフトウェアを

用いた．アンドロイド条件と音声のみ条件の発話音声

には，HOYA 株式会社の VOICE TEXT ERICA1を

用いた．小型ロボット条件の発話音声には，AITalk

Chihiro2を使用した．

3.2 実験手順

各被験者は図 2のように，４エージェントのうちの

１エージェントと机越しに対面した．そして最初に簡

単な挨拶をした後，そのエージェントは被験者に対し

て自己開示に関する質問をする．この実験では，被験

者間計画を採用した．丹羽によって作成された日本人

用の自己開示質問項目 [11]のうち，趣味に関する質問

群（Level I）から２つ，自身のネガティブな性格や能

力に関する質問群（Level IV）から３つの質問をラン

ダムに選択した．趣味に関する質問群（Level I）は自

己開示する項目として難易度の低いものであり，否定

的な性格や能力に関する質問群（Level IV）は難易度

として高い項目である．各エージェントは被験者に対

して，各質問に回答することを拒否可能であることも

同時に伝えた．質問項目を下記に示す．

1http://voicetext.jp/
2http://www.ai-j.jp/
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Level I: 趣味

• 好きなもの

• 休日の過ごし方

• 最近の楽しかったできごと

• 最近夢中になっていること

• 趣味にしていること

• 楽しみにしているイベント

• これから趣味としてやってみたいこと

Level IV: 否定的な性格や能力

• 自分の性格のすごく嫌いなところ

• 自分の性格のすごく嫌な部分が出てしまった

できごと

• 自分の能力についてひどく気にやんでいる

こと

• 能力不足が原因で，目標が達成できなかった

経験

• 能力で劣等感を抱いているところ

• 能力に限界を感じて失望した経験

• 自分のせいで人をひどく傷つけてしまった

経験

3.3 結果

各エージェントに対して被験者が行った自己開示の

発話文字数を計算し，その平均値の大きい順に右か

ら並べたものを図 3に示す．エラーバーは標準誤差を

示す．
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図 3 Length of Self-disclosure

3.4 考察

図 3 から，人間条件，アンドロイド条件，小型ロ

ボット条件，音声のみ条件の順に発話文字数の平均値

が多いことを確認した．さらに，音声のみ条件の発話

文字数は特に少ないことが確認できた．この結果か

ら，ロボットに対しても被験者は，一定の自己開示を

行うことが示唆された．

4. 本実験
この実験の目的は，傾聴者としてロボットが人間よ

りも，被傾聴者のネガティブな内容に関する自己開示

を引き出しやすいという仮説を検証することであった．

予備実験の結果を踏まえ，この実験では音声のみ条件

を除いた３条件（人間，アンドロイド，小型ロボット）

で実験を行った．

4.1 実験条件

この実験には，15 名の被験者（男性７名，女性８

名，平均年齢 20.5歳）が参加した．人間条件，アンド

ロイド条件，小型ロボット条件において，先の予備実

験と同じエージェント，同じシステム，同じ音声合成

ソフトウェアを使用した．

4.2 実験手順

まず，被験者は図 4 のように人間，アンドロイド，

小型ロボットと対面する．そして，各エージェントと

順に挨拶をする．エージェントの位置と挨拶の順番は

ランダマイズした．挨拶のスクリプトを以下に示す．

人間: はじめまして．私はミドリと申します．どう

ぞよろしくお願いいたします．

アンドロイド: はじめまして．私はエリカと申し

ます．どうぞよろしくお願いいたします．

小型ロボット: はじめまして．私はコミューと申し

ます．どうぞよろしくお願いいたします．

図 4 Scene of experiment2
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その後，被験者を別室に誘導し，質問紙に回答した．

質問紙の種類は，３エージェントに関する印象を評価

するための質問紙と自己開示に関する質問紙であった．

エージェントに対する印象を評価するための質問紙

は，各エージェントに対する印象が自己開示に与える

影響を調べるために使用した．実際に使用したもの

は，IOS尺度 [12]，Leader-Follower尺度，Agency尺

度 [13] であった．IOS 尺度（The Inclusion of Other

in the Self scale は，自分と対象の関係の近さを測る

尺度である (図 5)．Leader-Follower尺度は，被験者と

エージェント間の leader-follower関係を測るものであ

る．図 6に示すように，被験者とエージェントの位置

関係がどのようなものであるかを図で示し，その中か

ら選択する．例えば，図 6において，４番は同等な位

置関係を表し，１番はエージェントが被験者を先導す

る位置関係を，７番はエージェントが被験者に追従す

るような位置関係を表している．Agency 尺度は，対

象エージェントを知的レベルと感情レベルの２軸に

マッピングする (図 7）印象評価尺度である．

自己開示に関する質問紙は，榎本が作成した自己開

示に関する 45項目（ESDQ-45）を [14]使用した．こ

れは，日本人に代表的な自己開示項目を有している．

各項目に関して，被験者は３エージェント（人間，ア

ンドロイド，小型ロボット）の中から，どのエージェ

ントに自己開示したい対話相手と思うかを選択した．

図 7 Agency Scale

45項目の例を以下に示す．

知的な関心事, 現在持っている目標, 生きがいや充

実感に関する事, 趣味としていること, 外見的魅力

を高めるために努力していること, 心をひどく傷つ

けられた経験, 友人関係における悩み事, 人生にお

ける虚しさや不安, 孤独感や疎外感, 社会に対する

不平・不満, 文学や芸術に関する意見, 職業的適正,

運動神経, 友人関係に求める事, 過去の恋愛経験

4.3 結果

まず，３つの印象評価質問紙 (IOS, Leader - Fol-

lower scale, Agency scale) の結果を図 8，図 9に示す．

また事前に，この実験とは別の被験者 10名（男性２

名，女性８名，平均年齢 20.4歳）に ESDQ-45の各ト

ピックがどの程度ポジティブかどうかを評価させ，上
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図 8 Result of IOS Scale and Leader-Follower Scale

2017年度日本認知科学会第34回大会 OS11-14

450



図 9 Result of Agency Scale
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位 15トピックをポジティブトピック，中位 15トピッ

クをニュートラルトピック，下位 15 トピックをネガ

ティブトピックとして分類した．図 10に各エージェン

トの被選択率をネガティブな内容の自己開示，ニュー

トラルな内容に関する自己開示，ポジティブな内容に

関する自己開示の順に示す．この結果から，自己開示

内容がネガティブになるほど，開示対象として人間の

選択割合が低下し，ロボット（アンドロイド，小型ロ

ボット）の選択割合が増加する傾向を確認した．

4.4 考察

各エージェントの印象評価に関して，図 8から，IOS

尺度から被験者と関係が最も近いエージェントは人間

であり，被験者とアンドロイド，小型ロボットの関係

の近さは同程度であった．そして，Leader-Follower尺

度から，被験者はアンドロイドと同等なレベル，人間

は少し Leader としての値が高いレベル，小型ロボッ

トは高い Follower レベルとなっていることを確認し

0

0.1

0.2

0.3

0.4

0.5

0.6

Negative Neutral Positive

M
e

a
n

Prefered Category in Robots

**p<.01

**p<.01

図 11 Prefered Category in Robots

た．さらに，図 9から，アンドロイドは感情レベルが

低い一方，知的レベルが高い，人間と小型ロボットは

感情レベルが高い一方，知的レベルが低いことを確認

した．

次に，自己開示項目をポジティブ・ネガティブ・ニュー

トラルの３カテゴリに分類し，それらに対して各エー

ジェントがどの程度被傾聴者として選択されているか

を示した図 10 から，人間の被選択割合はポジティブ

カテゴリで大きく，ロボットの被選択割合はニュート

ラル・ネガティブカテゴリになるほど大きくなってい

ることを確認した．そこで，ロボット条件（アンドロ

イド条件，小型ロボット条件）の中で，どのカテゴリ

（ポジティブ・ニュートラル・ネガティブ）が選択され

やすいのかを調べるために，分散分析（ANOVA）を

行った．p = 0.05 で有意差が確認されたため，Ryan

法を用いて下位検定を行った．その結果，ネガティブ

トピック・ニュートラルトピックはポジティブトピッ

クに比べて有意に選択される割合が高いことが確認さ

れたその結果を図 11に示す．

さらに，ネガティブカテゴリの中でも，榎本によっ

て作成された ESDQ-45[14] であらかじめ分類された

「情緒的側面」に関する自己開示項目を見てみると，小

型ロボットは「心をひどく傷つけられた経験」と「情

緒的に未熟と思われる点」，アンドロイドは「嫉妬し

た経験」の項目で最も被選択割合が高いことを確認し

た（図 12）．つまり，ネガティブな内容に関する自己

開示の中でも，情緒的側面に関する項目では，人間よ

りも効果的に自己開示を引き出すことができることが

示唆された．この結果の理由の一つとして，IOS尺度

と Leader-Follower 尺度から示される被験者とロボッ

トの関係の距離が考えられる．つまり，被傾聴者より

も格下であるという印象が情緒的側面に関する自己開
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示をより効果的に引き出すことができることが示唆さ

れる．

本実験では，初対面という仮定で人間とアンドロ

イド，小型ロボットの比較を行った．つまり，自己開

示に関する評価は第一印象のみに基づいたものであっ

た．ロボット傾聴システムを構築するためには，第一

印象のみならず，ロボットがどのような対話を生成す

るかが重要になると考えられる．今後は，傾聴者とし

てどのような発話を生成すべきなのかという観点から

の研究も進めていく予定である．

さらに，本実験の結果からは，被験者の自己開示傾

向に関して，アンドロイドと小型ロボットにどのよう

な違いがあるのかは分かっていない．Agency 尺度に

関してアンドロイドと小型ロボットの印象の違いは明

らかになった（図 9）が，それと自己開示項目の関係

は明らかでない．今後はロボットのもつ特性の違いに

焦点をあてた研究も進めていく予定である．

次に，今回の実験では人間条件で女性の実験者を採

用した．それゆえ，人間条件の結果はこの実験特有の

結果である可能性がある．したがって，例えば，男性

実験者を傾聴者として採用するなどの実験デザインが

今後必要となる．

最後に，本実験において，被験者は自己開示項目を

どのエージェントに話したいかを一つ選択するもので

あった．つまり，被験者の選択が積極的に話したいも

のであったものか，そうでないかは分かっていない．

そのため，今後の実験では，エージェントの選択だけ

でなく，被験者が各自己開示項目をどの程度話したい

内容であるのかも調査する必要がある．

5. 結論
本稿では，ロボットを傾聴者として導入するために，

人間とアンドロイド，小型ロボットを傾聴者とした際

に被験者の自己開示態度がどのように変化するかを調

査した．その結果，傾聴者としてのロボットは人間と

同程度の自己開示に関する発話を引き出すことが可能

であることが示唆された．さらに，自己開示項目に関

して，ロボットはネガティブな内容に関する自己開示

を引き出しやすく，その中でも特に，人間と比較して

情緒的側面に関する自己開示を引き出しやすい傾向が

示された．今後は，選択した話題に関する積極性も考

慮した実験と各ロボットが持つ特性に焦点をあてた検

証を行う予定である．
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