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概要 
分身となるエージェントを介して相手とコミュニケ

ーションする場面において，エージェントの印象と同
時に操作者の印象が変化すれば人同士の親密な関係構
築にエージェントの存在が有用となる．そこで，対話
型スピーカーを介して相手の選好を模倣させ，スピー
カー及び操作者の印象変化を検討した．結果，相手の
選好を 83%の割合で模倣すると，スピーカーと操作者
の印象が高くなり，両者を同一視する可能性が示され
た． 

キーワード：対話型スピーカー  (utterance-output 

device)，模倣 (mimicry)，カメレオン効果 (chameleon 

effect) 

1. はじめに 

日常生活では相手とコミュニケーションを取る際，

親密な関係を構築するためにペットやモノを介在させ

て意図伝達を試みる場合がある．さらに，昨今の新型

コロナウイルス (COVID-19) の感染拡大により遠隔で

コミュニケーションをとる機会も増えており，分身と

なるロボットや仮想上のキャラクタを用いて意図伝達

を支援する情報技術が大いに期待される．そのように

エージェントを遠隔操作し，エージェントを介して相

手とコミュニケーションをとる状況において，エージ

ェントに対する印象向上につながるインタラクション

デザインについて検討した研究がヒューマンエージェ

ントインタラクションの領域で数多く行われている

（例えば [1, 2, 3]）． 

他方で，遠隔操作されるエージェントは，操作者と

相手のコミュニケーションを媒介する存在である点に

留意が必要である．つまり，エージェントの振る舞い

から相手が抱くエージェントに対する印象だけでなく，

その背後にいる操作者の印象も向上させることが理想

的であるといえる．本研究では，エージェントだけで

なく，操作者の印象も向上させるうえで模倣に着目し

た．心理学では，相手と親密な関係を構築するうえで

模倣が有効であることが指摘されている．ジェスチャ

ーや発話などを模倣してくる人に対して印象が向上す

る現象はカメレオン効果と呼ばれている [4, 5]．さらに，

対人で確認されたカメレオン効果は，対仮想上のキャ

ラクタ，あるいは対ロボットでも確認されている [6, 7, 

8]．Shinohara et al. (2016, 2018) [7, 8] は，ロボットが人

の選好を 8 割程度，模倣する場合にカメレオン効果が

生起することを示した．ここでは，ロボットを遠隔操

作して，実験参加者の質問に対する回答を踏まえて指

差しや首振りから参加者の選好を模倣した．これらの

先行研究の実験では，エージェントを遠隔操作するこ

とがあるが，操作者の印象を調査した取り組みは数少

ない．先述した遠隔操作エージェントの利用目的を踏

まえると，エージェントを介して相手とコミュニケー

ションをとる状況において模倣による操作者の印象評

価に与える影響を検討する必要があると考えられる． 

そこで，本研究では Shinohara et al. (2016, 2018) [7, 8] 

の実験を援用し，エージェントを介して相手の選好を

模倣した際のエージェント及び操作者の印象評価を実

験的に検討することを目的とする．エージェントとし

て近年，安価で家庭への導入が進んでいる対話型スピ

ーカーを用いる．相手と親密な関係を構築してコミュ

ニケーションを支援するための基盤的な知見を提供す

ることが期待され，新たな対話型スピーカーの利用に

つながるかもしれない． 

2. 実験 

実験が行われた京都工芸繊維大学の倫理審査委員会

からの承認を得たうえで，研究概要やデータの処理に

ついて書面にて同意した 30名の大学生と大学院生（男

性 19名，女性 11名，20～24歳，M = 22.00，SD = 1.21）

が参加した．以下で述べる手続きは先行研究 [7, 8] に

基づいている．事前に，日本語版対人反応性指標 [9] の

質問紙調査を行い，視点取得能力に偏りがないように

参加者を模倣率 50%群 (N＝15) と 83%群 (N＝15) に

分けた．対話型スピーカーとして，身近なものに取り

付けることが可能かつ，操作が簡易なボタン型スピー

2020年度日本認知科学会第37回大会 P-83

542



カー「ペチャット」（博報堂製）を使用した．スマート

フォンやタブレットの専用アプリからセリフを入力す

ることで相手と対話ができる．サルのぬいぐるみにペ

チャットを装着した．実験の様子を図 1に示す． 

 

図 1 実験の様子及びペチャットとサルのぬいぐるみ 

 

実験者がペチャットの操作を行ったが，参加者には

実験者ではない開発者兼操作者が別室で操作している

と教示した．その後，参加者は操作者の自己紹介動画

を見て，操作者の第一印象に関する 20項目からなる質

問紙に回答した．質問紙は特性形容詞尺度 [10] を用

いて SD法の 7段階で評定を求めた．次に，選好模倣

を行った．対話型スピーカーを付けたサル（以降，サ

ル）が質問を行い，模倣率に応じて参加者の選好を模

倣した．選好模倣の後，参加者は操作者とサルの印象

に関する質問紙にそれぞれ回答した．前者は，第一印

象に関する質問紙と同じ項目を利用した．後者は擬人

観，好ましさ，賢明さの 3つの下位尺度から構成され，

各尺度は 5項目から成り，1を全く当てはまらない，6

をよく当てはまるとした，6件法で評定を求めた．  

3. 結果及び考察 

選好模倣の前後における操作者の印象に関するスコ

アの変化量，及びサルの印象に関するスコア，計 35項

目について群間で t検定を行った．  

有意差や有意傾向が確認された項目を表 1 に示す．

全体的に83％群の方が50%群に比べて印象評価が高い

ことが示された．擬人観と好ましさの下位尺度で，項

目は異なるものもあるが，先行研究 [7, 8] と同様の結

果が得られた．ただし，操作者とサルの責任に関連す

る項目では 50%群の方でスコアが高かった．83%群で

は，サルが故意に回答を似せたと参加者が感じたこと

により，印象が悪くなった可能性がある． 

さらに，操作者の第一印象に関する項目に対して因

子分析を行った．結果，特性形容詞尺度 [10] の因子と

して個人的親しみやすさは 8 項目，社会的望ましさは

6 項目，活動性は 2 項目が抽出された．そして，選好

模倣後の操作者の印象について，逆転項目を考慮して

各因子に含まれる項目のスコアの合計を求め，サルの

印象における下位尺度ごとに合計したスコアとの相関

分析を各群で行った．個人的親しみやすさと活動性は

スコアが小さい方が，社会的望ましさは大きい方がポ

ジティブな印象になった．有意な相関や相関の有意傾

向が確認された組み合わせを表 2 に示す．83%群の方

が 50%群に比べより相関がみられたことから，83%群

の方が操作者とサルを同一視していたことが示唆され

た．サルに対するカメレオン効果が操作者にスピルオ

ーバーしたと考えられる．Sunder & Nass (2000) [11] は，

参加者に自律的に振る舞うことを意識させた方が，遠

隔操作されていることを意識させるよりも，エージェ

ントの印象が高いことを示した．83%群では「操作者

－エージェント－相手」の 3者ではなく，「エージェン

ト（操作者）－相手」という操作者を感じさせない疑

似的な 2者の関係を確立していたのかもしれない． 

今後は，先行研究 [4, 5, 8] で示されている模倣が向

社会的行動に与える影響について，操作者に対する行

動に着目して詳細な議論を行う． 

 

表 1 操作者の印象の変化量，及びサルの印象に関する結果  

 

表 2 サルに対する印象と操作者の印象の相関分析結果 

 

 

項目
83%

(SD )

50%

(SD )
t p -value 効果量

積極的な-

消極的な

-1.40

(1.69)

0.067

(1.50)
-3.18 0.0035 ** 1.163

人なつっこい-

近づきがたい

-0.60

(2.11)

0.27

(0.92)
-1.93 0.0643 † 0.703

にくらしい‐
かわいらしい

0.67

(0.67)

0.00

(0.57)
2.32 0.0278 * 0.847

責任感のある‐
責任感のない

0.73

(1.64)

-0.067

(1.50)
1.75 0.0910 † 0.639

自然な
（擬人観）

3.27

(0.92)

4.00

(0.86)
-2.13 0.0423 * 0.777

親切な
（好ましさ）

4.47

(0.84)

3.47

(1.55)
2.50 0.0183 * 0.915

責任のある
（賢明さ）

2.33

(1.67)

3.13

(1.12)
-1.85 0.0742 † 0.677

**p <0.01, *p <0.05, †p <0.1

操
作
者
の
印
象
の
変
化
量

（

選
好
模
倣
後
ー

　
選
好
模
倣
前
）

サルに対する印象

効果量はHedgesのgを用いた

模倣率
サルに対する

印象

操作者の印象

（選好模倣後）
相関係数 p -value

擬人観 個人的親しみやすさ -0.591 0.0203 *

擬人観 活動性 0.518 0.0482 *

好ましさ 個人的親しみやすさ -0.658 0.0077 **

好ましさ 社会的望ましさ 0.721 0.0024 **

50% 擬人観 個人的親しみやすさ -0.458 0.0862 †

**p <0.01,*p <0.05,†p <0.1

83%
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