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第1章 序論

1.1 本研究の背景
生活空間や公共空間におけるロボットの普及が急速に進んでいる．人間とコミュニケー

ションをとるロボットが普及するにつれ，擬人化されたロボットに対する知覚プロセスの
理解が重要となる [1]．人間とロボットの共存が進展している中，人間との社会的相互作
用を考慮したロボットの設計を検討することの重要性は大きくなっており，この分野を研
究する学問領域がHuman–Robot Interaction（HRI）である．HRIにおけるロボット設計
戦略は，主に以下の 2つのアプローチに分類される [2]: (1)人間とロボットの二者間にお
いて豊富な情報を自然に伝達するための直接的な介入，(2)ロボットの存在が周囲の環境
との相互作用を通じて人間に与える社会的効果．前者はロボットとのより円滑なコミュニ
ケーションを目的としている．一方，後者は，本研究の焦点であり，ロボットと共存する
状況下における全体的な体験の向上を目指している [3]．人間の安全かつ快適な生活とい
うウェルビーイングの本質的な目的 [4]の達成に向けて，ロボットを社会環境の一部とし
て自然に組み込むことが重要な研究課題となっている [5]．特に，ロボットの外観はその
受容性 [6]や第一印象 [7]における重要な要因である．ゆえに，ロボットの外観設計が社
会的相互作用に与える影響を考慮した上で，その設計指針を構築する必要がある．
近年，在宅勤務の普及に伴い，自宅における境界管理 [8]や自己統制 [9]の重要性が増
し，私的空間における Social Facilitation（社会的促進）戦略が検討され始めている [10]．
社会的促進とは，他者の存在下における作業パフォーマンスは，単独での作業パフォーマ
ンスとは異なる社会的効果を指す概念である．先行研究ではオンラインプラットフォーム
上の他者 [11, 12, 13]やロボット [14]を作業時の自己管理のために導入することが提案さ
れている．今後，社会的促進効果を自己管理戦略の一環として活用する可能性がますます
拡大することが予想される．また，HRI分野においても，対話や身体的接触といった直接
的な介入だけではなく，暗黙的な非言語的手がかりを通じてユーザの作業を監視するコン
パニオンロボットが提案されている [3, 15]．家庭用コンパニオンロボットがもたらす社会
的促進効果を解明することは，このような役割を持つロボットの拡大に向けて重要な意義
を持つと考えられる．先行研究では人間の代わりにロボットを監視者として用い社会的促
進効果を再現することに成功している [16, 2, 17]. しかし，ロボットの存在が作業パフォー
マンスに影響を与えないという事例 [18, 19, 20]も報告されており，その結果には一貫性
がない．
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1.2 本研究の概要
本研究では，ロボットにおける社会的促進効果を理論的に解釈するため，Watching Eye

Effects（監視眼効果）という別の心理現象から得られた知見を統合する．監視眼効果と
は，眼（人の直視や眼の形状をした物体）の存在が個人の自己意識を高め，好ましい行動
を誘導したり反社会的行動の抑制したりする現象を指す [21]．一般的に，公共空間での自
己意識（公的自己意識）を経験する人は，他者から評価されることへの不安や懸念を経験
する [22]．社会的促進は，個人が自身の行動を評価されていると認識することで起こるた
め [23]，観察者の眼の外観が公的自己意識に与える影響を調査することは，社会的促進の
メカニズムの解明に役立つと考えられる．
本研究の目的は，擬人化された顔特徴を持つロボットによる社会的促進メカニズムにお

いて，眼が社会的促進効果を予測する手がかりになるかどうかを検討することである．具
体的には，公的自己意識を高めるロボットの眼の設計要因を探索する．

1.3 本研究の構成
本論文は全 7章で構成される．第 2章では，本研究の理論的基盤となる社会的促進に関

するこれまでの研究背景を概観する．また，眼が持つ社会的効果に関する先行研究および，
今までロボットに対する知覚をもとに特徴づけられてきた眼の設計空間を述べる．第 3章
では，ロボットの眼の外観要因，エージェンシーの知覚，公的自己意識の因果関係を示す
ロボットの社会的促進モデルを提案する．第 4章では，仮説を検証するため行われた実験
について述べる，実験では，仮想ロボットの眼の視覚的要因（視覚的複雑性と大きさ）と
行動的要因（視線キューと瞬き）を操作し，ロボットの存在下における個人の公的自己意
識を評価した．構造方程式モデリングを用いて適合性を評価した結果，視覚的複雑性，視
線キュー，瞬きがエージェンシーの知覚を介して公的自己意識を高めるという一連のメカ
ニズムが示された．第 5章では，人間の社会不安特性の観点を追加し，ロボットの存在が
もたらす社会的促進効果について更なる検討を行う．実験の結果，個人の社会不安特性が
ロボットの監視下における公的自己意識に正の影響を与えることが示された．個人の社会
不安特性とロボットのエージェンシーの交互作用は示されなかったものの，高い社会不安
特性を持つ人はロボットのエージェンシーの違いによって公的自己意識が異なることが明
らかとなった．第 6章では，本論文で行ってきた研究に基づき，ロボットの設計上の示唆
と制限について議論を行う．第 7章では本論文のまとめを行う．
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第2章 関連研究

本章では本論文で行う研究に関連して，これまで行われてきた既存の研究を概観し，本
研究の位置づけを示す. さらに，3章で述べる仮説の基盤となる理論や知識についても本
章に示す．

2.1 社会的促進（Social Faciliation）
社会心理学の分野では，人々が暗黙的に影響を受けている社会的効果の例が数多く挙げ
られている．社会的促進はその中でも最も古い理論のひとつであり，他者の存在が個人の
行動や知覚に与える影響を説明する広い概念である．社会的促進に関する文献の多くは
個人の作業パフォーマンスに焦点を当てている．その中心的な主張は，個人は他者が存在
する状況において，単独で作業に取り組む場合と比較して，作業のパフォーマンスが異な
るというものである．この現象を説明する主な理論として，Drive Theory（動因理論），
Evaluation Apprehension theory（評価懸念理論）の 2つが挙げられる．動因理論では，個
人が他者の存在下で作業を行う場合，覚醒が高まり，個人の優勢反応が促進されると説明
されている [24]．すなわち，タスクが単純である，または習熟している場合は，そのタス
クに対する優勢反応が正しい反応である可能性が高く，逆にタスクが複雑である，または
未習熟である場合は，むしろ優勢反応がタスクの実行を妨げられることになる．一方で，
Cottrellは，評価懸念理論を提唱し，他者の単なる存在のみでは，覚醒を高めるには不十
分であると主張した [23]．Cottrellの行った実験では，観察者がいる条件ではパフォーマ
ンスが低下したが，単独での作業時や観察者が目隠ししている時にはパフォーマンスに影
響がなかった．ゆえに，評価懸念理論では，他者による社会的評価に対する個人の不安が，
作業パフォーマンスに影響を与える要因として強調されている．本研究は評価懸念理論を
もとに，観察者による評価への不安を高める要因の検討を行う．特に，統制可能な刺激で
あるロボットを用いることで，観察者要因を探索的に調査する．
個人での作業という文脈において，作業者はその環境にさまざまな要因に影響を受ける．

Emmerichら [25]は社会的促進の効果を説明する従来のモデル [26]を仮想エージェント
に適用し，デジタルゲームにおける仮想エージェントの存在が作業パフォーマンスに与え
る影響を説明した．Emmerichらの提唱したモデルを図 2.1に示す．本モデルによると，
観察者のエージェンシーは社会的促進の Presence Factors（存在要因）に含まれ，社会的
促進に関連する知覚に影響を与える．この関連する知覚とは，他者からの評価や自己意識
といった社会的プロセスを含む．ゆえに，観察者としての仮想エージェントのエージェン
シーは，被観察者の自己意識に影響を与えると考えられる．
本研究は，Emmerichらのモデルが擬人化ロボットに適用可能かどうか検討を行う．Kim

らは，起動状態のロボットの存在下における作業パフォーマンスは，停止状態のロボッ
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トの存在下に比べて低いことを示している [16]．また，Luoらはキューブ型の群ロボット
toioが置かれた机で作業をするとき，その数が多いほどパフォーマンスが下がることを示
した [18]．さらに，人間の頭部を模した物体が置かれた机で認知課題を行うとき，課題の
難易度にかかわらず，無地の箱よりも不正解率が高い [17]．これらの知見から，Emmerich

らのモデルと同様の関係性が人間とロボットの間にも部分的に存在するといえる．しかし，
これを体系的に調査した研究はまだない．本研究は，Emmerichらのモデルのうち存在要
因と Individual Characteristics（個人の特徴）について検討を行う．第 4章では，ロボッ
トの存在要因を体系的に調査するため，相手の自己意識を高める重要な特徴である眼に焦
点を当て，観察するロボットの眼の特徴が被観察者の評価懸念に与える影響を調べる．第
5章では，これに人間の社会不安特性という観点を追加し，ロボットの存在要因と被観察
者の特性の相互作用について調査を行う．

図 2.1: Emmerichらの提案した仮想エージェント適応版社会的促進統合モデル [25]．斜
体の緑色のフォントで書かれた箇所は，Aielloらによるオリジナルのモデル [26]に対する
変更箇所である．

2.2 監視眼効果（Watching Eye Effects）
眼の存在，特に自身に向けられた直接視線は，人の認知機能に影響を与える．先行研究

では，自己意識の強化 [27]，向社会的行動の促進 [28]，反社会的行動の抑制 [29]といっ
た影響が報告されている．眼や眼の形状をした図形によるこれらの効果はWatching Eye

Effects（監視眼効果）と呼ばれる．監視眼効果は，眼を認識することで生じる潜在的な評
判管理の結果であると説明される [30]．Contyらは監視眼効果を説明する認知モデルを提
案した [21]．提案されたモデルを図 2.2に示す．本モデルでは監視眼効果を以下のように
説明している：「眼の存在によって対象者の注意が引きつけられ，他者から見られていると
いう信念を自動的に引き起こす．その結果，眼は自己参照処理を活性化させる．それによ
る二次的な効果として，自己意識の増加や向社会的行動の促進といった変化が生じる．」．
実際，自身を直視している人物をオンラインで提示した場合，視線を逸らしている人物に
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比べて，公的自己意識が高いことが示されている [31]．公的自己意識の高い状態にある個
人は，自身を他者からの評価の対象と捉え，一般的に評価に対する不快感や不安を経験す
る [22]．ゆえに，公的自己意識と評価懸念は非常に近い概念である．このように眼の性質
が公的自己意識の高さに影響することから，監視眼効果に基づいてロボットの眼の設計空
間を探索することは，ロボットによる社会的促進効果を理解する上で有益な知見となる可
能性がある．

図 2.2: Contyらの提案した監視眼効果を説明する認知モデル [21]

2.3 ロボットの眼の設計空間
人間とロボットの相互作用において，眼の表情は，人間がロボットの意図を理解するの

に役立ち [32]，ロボットの眼がより生物らしくあればあるほど人間的で感情的であると知
覚される [33, 34]．監視眼効果は人間の眼だけでなく，眼を模した単純な図形でも生じる
ことが分かっているが，ロボットの外観は印象形成において重要な役割を担う [7]ことを
考慮すると，見られている感覚は眼の視覚的特徴および行動的特徴によって異なる可能性
がある．ロボットの眼の視覚的要素としては，眼の大きさ，眼の形状，瞳孔の有無などが
挙げられる．Kaleginaらは，ロボットの眼が瞳孔を持たない場合，セキュリティ関連の仕
事や監視に関する懸念を人々に想起させる傾向があると報告した [35]．また，丸みを帯び
た輪郭や大きな虹彩は親しみやすい印象を与え [36]，大きな眼を持つロボットは威圧的で
監視されているという感覚を与える [37]．
ロボットの眼の行動的要素には，視線動作（注視や回避視線）や瞬きが挙げられる．人

間の視線動作を模倣する回転ジェスチャーを備えた非人型ロボット [38]や，人間の動きに
合わせて視線を逸らす人型ロボット [2]は，見られている感覚を引き起こす．ロボットの
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眼の視線行動や瞬きはロボットが持つエージェンシーや意図性の知覚に影響を与えること
が知られている [39]．Mutluらは，ロボットの視線行動が，それがたとえ人間の無意識的
な行動を模倣したものであっても，意図的な行動として解釈されることを示した [40]．さ
らに，瞬きや微細な顔の動きといった生物的な振る舞いをする仮想人間の存在は個人の作
業パフォーマンスに影響を与える [41]．また，ライトの点滅によってウインクや瞬きを表
現するように設計された自律走行車は高い生命感やエージェンシーを知覚させる [42]．こ
れらの知見は，人工物に眼または眼を模した物体を付与することで生物的な存在感や知覚
を創出できる可能性を示唆している．
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第3章 ロボットの外観特性に基づく社会的促
進モデルの提案

社会的促進統合モデル [25]を基盤とし，監視眼効果とロボットの眼の設計空間の知見
を組み合わせることにより，ロボットの監視下における評価懸念を説明する Integrative

Model of Robotic Observer in Social Facilitation（IMROSF）を作成する．概念モデルを
図 3.1に示す．本モデルは，単独での作業という文脈において，ロボットの存在が評価懸念
に関わる知覚に与える結果をロボットの外観要因から説明する．外観の特徴の中でも眼に
焦点を当てており，眼の視覚的要因（大きさと視覚的複雑性）と行動的要因（視線キューと
瞬き）が連携して作用する．眼の大きいロボットは見張られている，覗かれていると人々
に感じさせ，移動警備としての用途を連想させることが報告されている [37]．ゆえに，従
来の社会的促進統合モデル [25]における Salience（顕著性）に相当すると考えた．また，
高い視覚的複雑性，視線キュー，瞬きはいずれも生物に近い特徴であり，これらの要素を
組み合わせることでエージェンシーの知覚が高まると考えられる．ゆえに，これらが従来
の社会的促進統合モデル [25]におけるAgencyの構成要素として作用すると考えた．

Visual 
realism

Size

Blinking

Gaze cue
Perceived 

agency

Public self-
awareness

H2.3

H2.1

H1

H3
H2.2

図 3.1: 仮説となる概念モデル（IMROSF）．矩形は操作変数，楕円は潜在変数を表す．

IMROSFの各パスで説明されている仮説は以下の通りである．

• H1: ロボットが持つ大きな眼は，被観察者の公的自己意識に正の影響を与える．
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• H2.1: ロボットが持つ視覚的複雑性の高い眼は，ロボットが持つエージェンシーの
知覚に正の影響を与える．

• H2.2: ロボットの視線キューは，ロボットが持つエージェンシーの知覚に正の影響
を与える．

• H2.3: ロボットの瞬きは，ロボットが持つエージェンシーの知覚に正の影響を与
える．

• H3: ロボットが持つエージェンシーの知覚は，被観察者の公的自己意識に正の影響
を与える．
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第4章 実験1: 公的自己意識に影響を与える
ロボット特性の探索的調査

ロボットの存在下で個人作業をする文脈において，3章で述べた IMROSFが適用可能か
検討することを目的として，クラウドソーシングによる 24条件（眼の視覚的複雑性 2条
件，眼の大きさ 3条件，視線キュー 2条件，瞬き 2条件）の参加者間オンライン実験を実
施した．参加者は仮想ロボットの動画を視聴し，視聴後にアンケートに回答するよう指示
された．

4.1 実験参加者
実験参加者をYahoo!クラウドソーシング1を通して募集した．全実験参加者は日本語を

母国語とする日本人であった．合計 650名が実験に参加し，24条件のいずれかに無作為に
割り当てられた．アンケートには 3問のチェック設問が含まれ,1問以上不正解だった参加
者は分析に含めなかった．分析に含められた有効回答者は 615名（男性 440名，女性 169

名，ノンバイナリー 2名，性別を回答しなかった者 5名）であった．

4.2 実験刺激
本実験では，研究者が設計・作成した仮想 3Dロボットを実験刺激として使用した．こ

のロボットは，Misty Robotics社のソーシャルロボット「Misty II」2に着想を得ており，ア
ニメーションで表示される眼を持つ顔を特徴としたシンプルなデザインとした．エージェ
ンシーの知覚の評価のため，このロボットが正面に映る 15秒間の動画刺激が用いられた
（図 4.1a参照）．実験では動画に登場するロボットの眼の特徴である 4つの説明変数を操
作した：視覚的複雑性，大きさ，視線キュー，瞬き（図 4.1c参照）．各変数について以下
に述べる．

1. 視覚的複雑性. 高複雑性と低複雑性の 2条件を設定した．高複雑性条件は強膜，虹
彩，瞳孔，ハイライトを含み，低複雑性は強膜と瞳孔のみを含む．この条件設定は，
ロボットの眼がユーザの知覚された信頼性に与える影響を調査した Zhuらの実験を
もとにしている [43]．

2. 大きさ. 小，中，大の 3条件を設定した．眼の直径は小条件を基準に中条件で 1.5倍，
大条件で 2倍とした．顔の横幅を基準にした比率はそれぞれ約 1/9, 約 1/6, 約 2/9

1https://crowdsourcing.yahoo.co.jp/
2https://www.mistyrobotics.com/
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である．

3. 視線キュー. 2つの条件を設定した．有条件では，ロボットが動画開始後 2.5秒以内
に左右に一度ずつ頭部を回転させ，視線キューを提示した．無条件では，視線キュー
を提示しなかった．

4. 瞬き. 2つの条件を設定した．有条件では，15秒間の動画内で 4回の不規則な瞬き
を行った．無条件では，瞬きを行わなかった．

さらに，目的変数である公的自己意識の評価のため，参加者に動画視聴後，ロボットが
人物と向かい合っているイラスト（図 4.1b参照）を提示した．さらに，参加者には，自
宅の部屋で机に向かい，勉強や事務仕事などの作業に一人で取り組んでいることを説明す
るテキストベースのシナリオ（図 A1.2参照）が提示された．このシナリオでは，ロボッ
トが作業の補助や指示を一切行わないことが明記されていた．

4.3 評価指標
本実験では，ロボットのエージェンシーの知覚およびロボットの監視下における公的自
己意識を評価するため，以下の指標を用いた:

1. エージェンシーの知覚. Traftonら [39]が開発した Perceived Agency Scaleを独自
に日本語訳して使用した．オリジナルの質問項目のうち，注意確認用の項目 (“The

<entity> has a face”)を除外した．また，特定のシナリオに基づく知覚を評価する
2つの項目（例：“Imagine the robot/character/person was asked to be an actor in

a local theater production. How well do you think they would do?”）は，本実験
の目的とは異なるシナリオを想像することを要求するため，同様に除外対象とした．
最終的に，11つの質問項目で構成されている尺度を使用した（例：「このロボット
は目的を持って行動する」「このロボットは，他の人に対して感情を表すことができ
る」．すべての質問項目は表A1.1に掲載している．）．評価は 5段階のリッカート尺
度（1 = まったく同意しない，5 = 完全に同意する）を用いて実施した．

2. 公的自己意識. Governら [22]による Situational Self-Awareness Scaleを独自に日
本語訳して使用した．この尺度は，3つの質問項目で構成されている（例：「今，こ
の瞬間，私は自分の見た目が気になっている」．すべての質問項目は表A1.2に掲載
している．）．2.2節で述べたように，公的自己意識の強い個人は一般的に高い評価懸
念を感じていることから，本尺度はロボットからの評価に対する不安を評価する指
標として用いた．評価は 7段階のリッカート尺度（1 = 強く同意しない，7 = 強く
同意する）を用いて実施した．

4.4 実験手順
本実験はオンラインで実施され，実験参加者は自身のデバイスを使用して参加した．実

験参加者はクラウドソーシングプラットフォーム上でタスクを発見し，タスクの概要，対
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(a)

Visual realism Gaze cue Blinking

(b)

(c)
Size

図 4.1: 実験に用いられた各刺激. (a) 動画刺激のスクリーンショット．ロボットのエー
ジェンシーの知覚を評価するアンケートページの直前に提示された; (b) シナリオ説明の
ために用いられたイラスト．ロボットの監視下における公的自己意識を評価するアンケー
トページの直前に提示された; (c) 操作変数（視覚的リアリズム，大きさ，視線キュー，瞬
き）の視覚表現.
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象者，報酬，遂行目安時間について記載されたページ（図 4.2）にアクセスした後，作業
ページ（図 4.3, 4.4）に移動した．自由意志で参加を決定した者はランダムに 24の条件の
いずれかに割り当てられ，各条件に対応するGoogleフォーム上のアンケートに回答した．
アンケートは以下の 5つのセクションで構成されていた：(1)人口統計学的情報を回答す
る事前アンケート，(2)ロボットの動画視聴，(3)ロボットの評価，(4)参加者が自宅の部
屋でロボットの存在下で作業するシナリオの提示，(5)本シナリオにおける公的自己意識
の評価．すべてのアンケートを完了した参加者には，実験報酬として 80円相当のPayPay

ポイントが付与された．動画視聴および回答の制限時間は 60分以内であった．本研究は
北海道大学情報科学院の倫理審査委員会の承認を受けて実施された（承認番号：R6-11）．

図 4.2: タスク掲載ページ
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図 4.3: 作業ページ 1 図 4.4: 作業ページ 2

4.5 結果
説明変数と目的変数の間の関係を評価するために，構造方程式モデリング（SEM：Struc-

tural Equation Modeling）を使用した．Andersonら [44]による SEM解析の 2段階アプ
ローチに従い，まず測定モデルの信頼性と妥当性を評価するために確認的因子分析（CFA：
Confirmatory Factor Analysis）を実施した．

4.5.1 測定モデルの評価
CFAでは，エージェンシーの知覚と公的自己意識の 2つの潜在変数を含めた．CFAの
結果に基づき，エージェンシーの知覚の評価項目から以下の項目を除外した：「このロボッ
トは目標を持っている」「このロボットは人々とコミュニケーションをとることができる」
「このロボットは，他者に「心」があるかのように接する」「このロボットは，これらの行
動を行いたいと思っている」「このロボットは，他の人に対して感情を表すことができる」．
TraftonらのPerceived Agency Scaleは，思考，感情，環境の 3つの側面を網羅するように
設計されている [39]．網羅性を維持するため，各側面の項目を 1つ以上保持した．一方，
公的自己意識に関する項目は，オリジナルの尺度から変更せず使用した．最終的な測定モ
デルは Cronbach’s αが 0.85，AVEが 0.5を超え，十分な内部一貫性と収束的妥当性を示
した．また，モデルの適合度に関しても良好であった（χ2(26) = 97.54, p < .001, CFI =

.984, TLI = .978, RMSEA = .067, SRMR = .039）．

4.5.2 構造モデルの評価
次に、構造方程式モデリング (SEM)を用いて，IMROSFの適合性を検証した．モデル
全体の適合度指標を表 4.1に示す．CFIが当てはまりがよいとされる 0.95を超えており，
また，RMSEAが当てはまりがよいとされる 0.05を下回っており，SRMRが当てはまり
がよいとされる 0.08を下回っていたことから，十分なデータとの適合度を有していると
いえる [45]．
モデル内の各パスについても標準化係数 βとその有意性が検討された．エージェンシー
の知覚は，視覚的複雑性（β = 0.124, p < 0.01），瞬き（β = 0.100, p < 0.05）によって
有意に説明された．視線キューについては，エージェンシーの知覚を説明する有意傾向が
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示された（β = 0.083, p = 0.051）．公的自己意識は，エージェンシーの知覚（β = 0.101,

p < 0.05）によって有意に説明されたが，眼の大きさ（β = 0.038, p = 0.354）は有意では
なかった．統計的に有意でなかった眼の大きさから公的自己意識へのパスはモデルから削
除された．最終的に採用されたモデルを図 4.5，パス係数を表 4.2に示す．上記の適合度
指標に基づき，本モデルはデータに良好に適合していると判断した．

Visual 
realism

Blinking

Gaze cue
Perceived 

agency
Public self-
awareness

0.12

0.100.08

0.10

＊

†

＊

＊

＊

図 4.5: 眼の外観要因がロボットの存在下における公的自己意識に与える影響を示す構造
方程式モデル（IMROSF）．本実験データ (N = 616）への適合性が示された．図中の数
値は標準化係数を示している．統計的に有意でないパスは削除されている（∗ ∗ p < .01;

∗p < .05; †p < .10)．

表 4.1: 構造方程式モデリング（SEM）の適合度指標
指標 値
χ2 98.75

自由度 df 58

p値 0.0006

CFI 0.986

TLI 0.983

RMSEA 0.034

[0.023, 0.045]

SRMR 0.027

4.5.3 実験結果のまとめ
H1「ロボットが持つ大きな眼は，被観察者の公的自己意識に正の影響を与える」という

仮説は支持されなかった．一方，H2.1「ロボットが持つ視覚的複雑性の高い眼は，ロボッ
トが持つエージェンシーの知覚に正の影響を与える」とH2.3「ロボットの瞬きは，ロボッ
トが持つエージェンシーの知覚に正の影響を与える」は統計的に支持された．H2.2「ロ
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表 4.2: 構造方程式モデリングのパス係数
仮説 非標準化係数 標準化係数 (β) p値
眼の大きさ → 公的自己意識 0.0870 0.0383 = .353

視覚的複雑性 → エージェンシー 0.1324 0.1241 < .01

視線キュー → エージェンシー 0.0891 0.0834 = .051

瞬き → エージェンシー 0.1070 0.1002 < .05

エージェンシー → 公的自己意識 0.1721 0.1013 < .05

ボットの視線キューは，ロボットが持つエージェンシーの知覚に正の影響を与える」に関
しては，有意傾向にとどまっており，本仮説が支持される可能性を示唆している．H3「ロ
ボットが持つエージェンシーの知覚は，被観察者の公的自己意識に正の影響を与える」は
統計的に支持された．したがって，ロボットが持つ視覚的複雑性の高い眼，視線キュー，
瞬きは，エージェンシーの知覚を介して被観察者の公的自己意識に間接的な正の影響を与
えるといえる．

4.6 実験1に関する議論
実験結果より，視覚的複雑性の高い眼や視線キュー，瞬きを持つロボットは，エージェ

ンシーの知覚を介して，被観察者の公的自己意識を間接的に促進することが可能であるこ
とが示された．公的自己意識の高い状態にある個人は，自身を他者からの評価の対象と捉
え，一般的に評価に対する不快感や不安を経験するとされている．また，公的自己意識は
聴衆 [46]や全身鏡 [47]，ビデオカメラ [48]といった周囲の人間または自身の視点を意識
する状況で高まることが知られている．本実験は，これがロボット相手に対しても起こる
可能性があることを示した．先行研究では，仮想環境に存在するアバターの外見が人間に
近い場合，目や口だけの単純な外見のアバターに比べて社会的存在感や共同存在感が高い
ことが示されている．視覚的複雑性の高い眼が被観察者の公的自己意識を間接的に促進す
ることは，この先行研究の結果を支持するものである [49]．さらに，視線キューや瞬きが
エージェンシーの知覚を介して，被観察者の公的自己意識を間接的に促進したことは，意
図スタンスの観点から説明できる．意図スタンスとは，Dennettが提唱した概念で，ある
主体の行動または振る舞いをその主体の意図に基づいて解釈する人間の性質を指す [50]．
視線キューや瞬きのような眼の振る舞いは，ロボットが人間を評価しているという意図を
知覚させ，公的自己意識を引き起こした可能性がある．本モデルにより，被観察者の公的
自己意識に対するロボットの眼の要因の影響を定量化することができる．視覚的複雑性，
視線キュー，瞬きの増加による公的自己意識への影響は，エージェンシーの知覚を媒介と
して正規化され，それぞれ 0.12× 0.10 = 0.012, 0.08× 0.10 = 0.008, 0.10× 0.10 = 0.010

と推定できる．これらの効果はかなり小さい．今後，エージェンシーの知覚を高める振る
舞い（例えば，目的志向的行動 [51]，視線を用いた注意の提示 [52]）を採用することで，
ロボットの眼の要因が公的自己意識に与える影響を強化するための設計要素をさらに検討
できる．
また，先行研究では，社会的促進を引き起こす観察者の存在要因として挙げられている
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Salience（顕著性） [25]を根拠に，大きい眼を持つロボットは高い顕著性を持ち，公的自己
意識を高めると仮説立てた．しかしながら，本結果はこの仮説を支持しなかった．顕著性
は，音の大きさや色の鮮やかさなど，その特徴自体が持つ性質によって視覚的または聴覚
的に目立ち，より注意を引きつけやすい特徴を指す [53]．本実験で設計した眼の直径は，
顔の横幅を基準に小条件で約 1/9倍, 中条件で約 1/6倍, 大条件で約 2/9倍である．本実
験の結果から，これらの条件設定の範囲内において眼の大きさがロボットの特徴的な性質
として参加者の注意を引きつけることはなかったと考えられる．先行研究では，一つ眼が
特徴的なロボットMuuに対して，その大きな眼が見張られている，覗かれていると人々
に感じさせ，移動警備ロボットを連想させることが報告されている [37]．本実験の結果が
この知見と一致しなかった理由として，Muuが大きな一つ眼というユニークな特徴を持
つのに対し，本実験で用いられたロボットの眼は他の顔特徴から比較的目立たないため，
異質性を人々に感じさせなかった可能性がある．
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第5章 実験2: ロボットと被観察者の特性が
公的自己意識に及ぼす影響

第 3章では，ロボットの存在下で個人作業を行う状況下における社会的促進メカニズム
において，ロボットの眼の外観要因によって公的自己意識への影響を説明するモデルを提
案した．このモデルによって，眼の視覚的要因（視覚的複雑性）および行動的要因（視線
キューと瞬き）がエージェンシーの知覚を介して公的自己意識を高めることが示された．
ただし社会的促進に関する既存のモデル [25]でも説明されているように，他者の存在が
個人の行動及び知覚に影響を与える要因はそれ以外にも存在する．特に，被観察者個人の
特性は，ロボットの存在による社会的促進効果に大きな影響を与えることが予想される．
これを支持する実証的な知見として，まず，社会的促進は監視者の意図をどのように解釈
するかによってその効果が異なることが分かっている．Enzleらは他者の監視が個人の内
発的動機付けに与える影響を調べる実験を行い，自身の課題遂行能力を評価すると伝えら
れた参加者は，そうでない参加者と比較して，課題遂行後の自由時間に他の課題に取り組
む時間が短いことを示した [54]．したがって，社会的促進効果は，観察者の存在自体が影
響を与えるだけではなく，観察者による評価の意図を意識する度合いによっても異なる可
能性がある．さらに，ロボットへの社会的反応も同様に，個人の性格特性によって異なる
ことが分かっている．二者間のパーソナルスペースに関する先行研究によると，ロボット
の頭部が人の顔を向いている場合，女性にとっては快適な最低距離が増加する一方で，男
性は減少し，また神経質な性格特性を持つ人は，そうでない人に比べてロボットとの快適
な最低距離を増加させる [55]．他にも，鈴木らは対人不安傾向が高い人は，対人コミュニ
ケーション場面において，人間よりもロボットを相手として選好することを示した [56]．
本研究の目的である社会的促進メカニズムをロボットに適用できるかを検討するにあたり，
ロボットに対する反応が個人によって異なることを考慮すると，個人特性とその効果の関
連性を調べることは有益であるといえる．
本章では，個人の特徴のうち，社会不安特性に焦点を当てる．社会不安（social anxiety）
は，「現実の，あるいは想像上の対人場面において個人的に評価されたり，評価されるこ
とが予想されることから生じる不安」と定義される [57, 58]．社会不安傾向が特に強い人
は，他者からの評価や監視を受ける可能性のある社会的状況やパフォーマンスの場面に対
して著しく持続的な恐怖を抱き [59]，時に赤面，激しい震え，発汗などの身体的症状を伴
うこともある [60]．ロボットは社会不安障害の治療 [59]やコーチング [61]の分野におい
て，その非判断的な性質 [62]から，心理的安全性の高い介入を提供する手段として注目さ
れている．しかし，社会的促進効果は直接的な介入を受けていない状態でも他者の存在が
覚醒を引き起こすことを強調している．特に社会不安の高い個人にとっては，この知覚が
否定的な結果につながる可能性がある．
本実験の目的は，ロボットの存在が評価懸念に与える社会的効果において，ロボットの
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エージェンシーおよび個人の社会不安特性が影響を与えるかどうかを検討することである．
実験 1よりロボットのエージェンシーの知覚が公的自己意識に正の影響を与える効果（ロ
ボットによる評価懸念メカニズム）が示されたが，実験 2では，個人の社会不安特性がこ
の効果に与える影響を調査する．具体的には，以下の研究質問に答える．

• RQ: 個人の社会不安特性の違いは，ロボットによる評価懸念メカニズムに影響を与
えるか．

5.1 実験参加者
実験 1と同様，実験参加者を Yahoo!クラウドソーシングを通して募集した．全実験参

加者は日本語を母国語とする日本人であった．実験では実験参加者を二群に分け，それぞ
れ異なるビデオ映像を提示した．なお使用したプラットフォームの仕様上，実験参加者は
先着順で高エージェンシー条件，低エージェンシー条件に振り分けられた．合計 201名が
実験に参加し，高エージェンシー条件に 100名，低エージェンシー条件に 101名割り当て
られた．アンケートには 2問のチェック設問が含まれ，1問以上不正解だった参加者は分
析に含めなかった．分析に含められた有効回答者は 195名（男性 144名，女性 48名，性
別を回答しなかった者 3名）であった．

5.2 実験刺激
実験 1と同様の仮想ロボットの動画及びシナリオ図を実験刺激として使用した．ただ

し，仮想ロボットの動画については，高エージェンシー条件と低エージェンシー条件を正
当に設定するため，実験 1のデータを用いて実験的操作の妥当性を確認した．実験 1で
設定した条件のうち特定の 2条件に対して，Levene検定および二標本 t検定を行った．
その結果，以下の条件間でエージェンシーの知覚の分散に有意差は確認されず，高条件
（M = 3.47, SD = 0.62）と低条件（M = 2.89, SD = 0.85）間で平均値に有意な差が認
められた（p < .05）．そこで，それぞれを高エージェンシー条件，低エージェンシー条件
として採用した．各条件におけるロボットの眼の特徴は以下の通りである（図 5.1）．

• 高エージェンシー条件：視覚的複雑性高, 大きさ中，視線キューあり，瞬きあり

• 低エージェンシー条件：視覚的複雑性低, 大きさ中，視線キューなし，瞬きなし

5.3 評価指標
本実験では，個人の社会不安特性およびロボットの監視下における公的自己意識を評価

するため，以下の指標を用いた．

1. 個人の社会不安特性. 笹川ら [58]による日本語版Fear of Negative Evaluation Scale

(FNE)の短縮版を使用した．この尺度は，他者からの否定的な評価に対する恐れ（評
価懸念）の強さを測定するためにWatsonらが作成した FNE [63]の日本語版 [64]
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High Agency Low Agency

図 5.1: ロボットのエージェンシーが異なる各動画刺激のスクリーンショット．動画内で
高エージェンシー条件は視線キューと瞬きを伴うが，低エージェンシー条件はいずれも伴
わない．

を，項目数を減らして簡便化したものである [63]．本尺度は社会不安に関して広範
囲の特性値を持つ個人に対して高い測定精度を持つことが示されている．参加者の
負担を減らし，疲労や飽きによる実験データの質の低下のリスク [65]を回避するた
め，この短縮版を用いることとした．すべての質問項目は図A1.3に掲載している．

2. 公的自己意識. 実験 1と同様，Governら [22]によるSituational Self-Awareness Scale

を独自に日本語訳して使用した．

5.4 実験手順
本実験は実験 1と同様，オンラインで実施され，実験参加者は自身のデバイスを使用し

て参加した．実験参加者はクラウドソーシングプラットフォーム上でタスクを発見し，タ
スクの概要，対象者，報酬，遂行目安時間について記載されたページ（図 4.2参照）にアク
セスした後，作業ページ（図 4.3, 4.4参照）に移動した．自由意志で参加を決定した者は
高エージェンシー条件もしくは低エージェンシー条件のいずれかに割り当てられ，各条件
に対応するGoogleフォーム上のアンケートに回答した．アンケートは以下の 5つのセク
ションで構成されていた：(1)人口統計学的情報を回答する事前アンケート，(2)ロボット
の動画視聴，(3)参加者が自宅の部屋でロボットの存在下で作業するシナリオの提示，(4)

本シナリオにおける公的自己意識の評価，(5)個人の社会不安特性の評価．なお，公的自
己意識の評価時に社会不安に関する質問項目が影響を及ぼすバイアスを排除するため，社
会不安特性の評価は公的自己意識の評価後に実施した．すべてのアンケートを完了した参
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加者には，実験報酬として 80円相当の PayPayポイントが付与された．動画視聴および
回答の制限時間は 60分以内であった．

5.5 結果
本節では，個人の社会不安およびロボットのエージェンシーが公的自己意識に与える

影響について分析した結果を報告する．個人の社会不安については，参加者の FNE短縮
版 [58]の平均スコアをもとに，中央値を閾値として二群（高社会不安群，低社会不安群）
に分類した．Shapiro-Wilk検定の結果，公的自己意識は，社会不安群およびロボットの
エージェンシー群のいずれにおいても正規分布に従っていないことが確認された．した
がって，公的自己意識に対してノンパラメトリックな分散分析手法である整列ランク変換
(ART) [66]を行った．事後検定には，Tukey補正による多重比較検定を行った．

5.5.1 人間の社会不安とロボットのエージェンシーが公的自己意識に与える影響
ARTを用いたノンパラメトリック二元配置分散分析の結果，公的自己意識には，ロボッ

トのエージェンシーと個人の社会不安の間に統計的に有意な交互作用は見られなかった
（F (1, 191) = 1.665, n.s.）．単純主効果の分析では，個人の社会不安が公的自己意識に統
計的に有意な影響を与えることが示された（F (1, 191) = 4.335, p < .05）．一方，ロボッ
トのエージェンシーの主効果は有意ではなかった（F (1, 191) = 0.645, n.s.）．事後検定の
結果，高社会不安群が低社会不安群に比べて公的自己意識が高いことが示された．
次に，ロボットの存在下に対する個人の社会不安特性の影響を各エージェンシー条件内
で検討するため，Mann–Whitney U検定を行った（図 5.2参照）．その結果，高エージェ
ンシー条件下では，高社会不安群（M = 3.36, SD = 1.38）と低社会不安群（M = 2.66,

SD = 1.14）の間で統計的に有意な差が示された（W = 1434.5, p < 0.05）．一方，低エー
ジェンシー条件下では，高社会不安群（M = 3.02, SD = 1.58）と低社会不安群（M = 2.79,

SD = 1.38）の間の差は有意ではなかった（W = 1366.5, p = 0.535）．

5.5.2 実験結果のまとめ
本実験では，個人の社会不安とロボットのエージェンシーが，ロボットの存在下における
公的自己意識に与える影響を調査した．分析の結果，社会不安の違いが公的自己意識に統
計的に有意な影響を与えることが示され，高い社会不安を持つ個人は低い社会不安を持つ
個人に比べて高い公的自己意識を知覚することが確認された．一方，ロボットのエージェ
ンシーの主効果およびエージェンシーと社会不安の交互作用については統計的に有意では
なかった．
さらに，ロボットの各エージェンシー条件内で個人の社会不安特性による影響を検討し
た結果，高エージェンシー条件下では，高社会不安群が低社会不安群よりも有意に高い公
的自己意識を知覚することが確認された．一方で，低エージェンシー条件下では，社会不
安群間の差は統計的に有意ではなかった．
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図 5.2: ロボットの存在下で個人作業を行う状況における公的自己意識を示す箱ひげ図．箱
の中の黒線は中央値，黒い三角形は平均値を表している．黄色の箱は高エージェンシー条
件のロボットを，青色の箱は低エージェンシー条件のロボットを観察者として提示された
群を示す．左側の 2つの箱は高社会不安群，右側の 2つの箱は低社会不安群を示している．
y軸は公的自己意識に関する参加者の評価を表しており，スコアが高いほど，参加者がロ
ボットの存在下でより高い公的自己意識を知覚したことを意味する．有意差は ∗p < .05．
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5.6 実験2に関する議論
本実験の RQである「個人の社会不安特性の違いは，ロボットによる評価懸念メカニ

ズムに影響を与えるか」について議論を行う．実験の結果，個人の社会不安とロボットの
エージェンシーの間に交互作用が確認されなかった．これは，ロボットのエージェンシー
の知覚と公的自己意識の間の関係に個人の社会不安特性が影響していない可能性を示唆し
ている．また，ロボットのエージェンシーの主効果が確認されなかったことから，ロボッ
トのエージェンシーの違いがロボットの存在下における公的自己意識に影響を与えない
ことを示唆している．これは実験 1の「エージェンシーの知覚が公的自己意識に正の影響
を与えることを示すパスが有意であった」という結果を支持するものではない．本実験で
エージェンシーの主効果が確認されなかった理由として，社会不安特性が与える影響が大
きく，ロボットのエージェンシーの知覚が与える影響が相対的に弱かった可能性がある．
さらに，個人の社会不安とロボットのエージェンシーの間の交互作用については確認さ

れなかったものの，本実験結果は社会不安の違いによってロボットによる評価懸念メカニ
ズムが異なる可能性を示唆している．高エージェンシー条件下において，高社会不安群が
低社会不安群よりも有意に高い公的自己意識を知覚するという結果が得られたことから，
ロボットのエージェンシーが強調される状況下では，社会不安特性が評価懸念メカニズム
における重要な要因となる可能性が示された．一方で，低エージェンシー条件下では社会
不安群間の差が有意ではなかったことから，ロボットのエージェンシーが低い場合には
社会不安特性が評価懸念に及ぼす影響が弱まることを示唆している．本実験の結果は，ロ
ボットのエージェンシーが高い場合においてのみ，社会不安特性が評価懸念の形成に影響
を与えることを意味している可能性がある．本結果は，先行研究が示すように，エージェ
ントによる社会的促進メカニズムにおいて，エージェント自体の要因だけでなく，個人特
性が影響を与えることを支持するものである [25]．さらに，本研究は，エージェンシーの
高いロボットの存在下における個人作業という文脈において，社会不安特性の高い個人が
評価懸念を経験するという新たな知見を加えている．
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第6章 総合的な議論

6.1 ロボットのエージェンシーと個人の評価懸念の相互的関係
本研究では，2つの実験を通して，ロボットのエージェンシーと個人の社会不安特性が

ロボットの存在下における評価懸念に与える影響を検討した．これらの結果を統合して得
られる知見について述べる．実験 1の結果では，ロボットのエージェンシーの知覚が公的
自己意識に正の影響を与えることが示された．一方で，実験 2では，個人の社会不安特性
が主効果として公的自己意識に影響を与えたが，ロボットのエージェンシーの主効果は確
認されなかった．これらの結果より，ロボットのエージェンシーは公的自己意識を高める
が，社会不安特性が与える影響が大きいため，全体的な効果としてはロボットのエージェ
ンシーの知覚が与える影響が相対的に弱い可能性を示唆している．
これらの結果は，IMROSFモデルにおけるロボットのエージェンシーの効果が固定的

ではなく，個人の特性との相互作用に依存する可能性を示唆している．特に，個人の社会
不安特性が高い場合，ロボットのエージェンシーが評価懸念を増幅し，その結果として公
的自己意識が高まるメカニズムが想定される．したがって，ロボットの存在による社会的
効果を理解するためには，IMROSFモデルに個人特性，特に社会不安特性を組み込む形
で拡張するアプローチを行うことが有望であるといえる．

6.2 評価懸念に配慮したインタラクション設計指針
実験 1では，ロボットの眼の視覚的複雑性，瞬き，視線キューが，エージェンシーの知

覚を媒介して被観察者の公的自己意識を高めることが示された．HRIの分野の先行研究で
は，参加者に向かって視線を送ったり，軽く頷いたりするロボット [2]や，人に反応する眼
の動きや瞬きを行うロボット [67]が，「見られている感覚」を強化することが示唆されてい
る．これにより，ロボットの眼の動きが内的な意図に基づいていると認識された場合に，
ユーザは観察されていると感じる可能性が示唆される．内的な意図は，エージェンシーの
知覚における重要な側面である [39]ことから，人に反応した眼動作やその他の動作を行う
ロボットは高いエージェンシーを持つと認識されると考えられる．実験 1の結果は，視覚
的複雑性，瞬き，視線キューに加え，エージェンシーの知覚を高める眼の特徴（ウインク
のように点滅するライトなど [42]）が被観察者の公的自己意識を高める可能性を示唆して
いる．
さらに，実験 2の結果から，高い社会不安特性を持つ人はエージェンシーの高いロボッ

トの存在下において高い公的自己意識を知覚することが示された．ゆえに，高い社会不安
特性を持つ人が使用することを想定したロボットの外観設計において，評価懸念に伴う影
響を考慮する必要がある．ロボットは，社会的評価の懸念を感じさせることなく対話でき
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るという特性から，社会不安障害の治療 [59]やコーチング [61]への活用が期待されてい
る．しかし，本実験結果はロボットが社会的評価の懸念を与える可能性を示唆している．
ゆえに，これらの分野で用いられるロボットは，完全自動化にする [68]など，評価懸念に
よる否定的な影響を回避する設計が好まれるかもしれない．

6.3 制限
本研究の実験はいずれも，仮想ロボットのアニメーションを用いたオンライン実験とし

て実施されたが，これに伴ういくつかの制限が存在する．まず，実験 1の結果から，視線
キューがロボットのエージェンシーの知覚にわずかな正の影響を与えることが示された．
しかし，本実験で使用した視線キューは，相互的あるいは反応的な視線行動ではなく，一
方的なの首の回転運動に限られていた．このため，ロボットの意図性や自律性を伝えるに
は不十分であった可能性がある．よって，視線行動が公的自己意識に与える影響を解明す
るには，人の行動に応じた反応的な視線行動を行うことのできるロボットを用いた対面実
験が必要である．
また，公的自己意識の評価に際し，ロボットの存在下で人間が個人作業を行うシナリオ

を提示し，参加者にその状況を想像させた．しかし，参加者が実際にロボットと空間を共
有していないため，提示されたシナリオが現実的な文脈として参加者に受け入れられたか
どうかは断定できない．他にも，参加者のコンピュータおよびディスプレイ設定が調査結
果に影響を与えた可能性がある．ゆえに実地調査などより生態学的妥当性の高い実験形態
で行い，実際にロボットと空間を共有する状況で調査を行う必要がある．
最後に，本研究で提案された IMROSFは，社会的促進の説明要因としてロボットの眼

の特徴を採用している．しかし，従来の社会的促進統合モデル [25]で評価懸念の知覚に影
響を与えると提案されているタスク要因，状況要因，パフォーマンス要因を含んでいない
ことを考慮する必要がある．社会的促進におけるタスクパフォーマンスへの影響について
は，本研究の範囲を超えていることに留意すべきである．
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第7章 結論

本論文では擬人化された顔特徴を持つロボットが人間に与える社会的促進効果について
検討し，ロボットの眼の設計要素が公的自己意識に与える影響と，その際の個人特性の役
割について検討した．
3章では，ロボットの存在下における被観察者の公的自己意識を，ロボットの外観要因

をもとに説明する社会的促進モデルを提案した．4章では本モデルを検証する実験を行い，
ロボットの眼の設計要素である視覚的複雑性，視線キュー，瞬きが，エージェンシーの知覚
を媒介して公的自己意識を高めるメカニズムが確認された．これにより，ロボットの外観
がその社会的効果に直接的な影響を与えることが示された．エージェンシーの高いロボッ
トが見られている感覚を想起させることで，公的自己意識を促進する可能性が示唆された．
5章では，個人の社会不安がロボットの存在による評価懸念メカニズムに与える影響を調
査し，高い社会不安特性を持つ個人は，エージェンシーの高いロボットの存在下でより強
い公的自己意識を経験することが示された．
本研究の知見は，社会的促進のための暗黙的介入を提供するコンパニオンロボットにお

ける設計指針を提供している．視覚的複雑性や視線キューといった眼の設計要素を調整す
ることで，ユーザに適したロボットの社会的促進効果を引き出すことが可能であることを
示唆している．ただし，本研究では作業パフォーマンスの評価を行っていないため，社会
的促進におけるユーザの個人特性とロボットの設計要素の相互作用については更なる検討
が必要である．本研究の知見に基づき設計されたロボットを用いて，被観察下における個
人の作業パフォーマンスを測定する対面実験を行うことで，眼を持つロボットによる社会
的促進のメカニズムの解明に貢献すると考えられる．また，高い社会不安特性を持つ個人
にとって評価懸念が負担となり得る場合には，ロボットのエージェンシーを低減させたり，
評価の圧力を感じさせない設計が求められる．このような設計は，社会不安障害の治療や
コーチングといった分野へのロボットの応用可能性を広げるであろう．
本研究は，ロボットの眼の設計が社会的促進効果に及ぼす影響を定量的に明らかにし，

そのメカニズムを理論的に説明するモデルを構築した．ゆえに本論文はHRIおよびロボッ
トのインタラクションデザインの研究領域に対して大きく貢献することのできる知見が含
まれていると考えている．
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付録A1 アンケート

実験 1および実験 2で用いたアンケートを示す．

A1.1 実験1で用いたアンケート
アンケートの構成は，動画視聴前に行う事前アンケート（図 A1.1），動画視聴後にロボッ

トのエージェンシーの知覚の評価のために行うアンケート（表 A1.1），シナリオ（図 A1.2）
提示後に公的自己意識の評価のために行うアンケート（図 A1.2）である．
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図 A1.1: 事前アンケート
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図 A1.2: 提示されたシナリオ．ロボットの存在下で個人作業を行う．
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表 A1.1: エージェンシーの知覚の評価に用いた質問項目
いま視聴したロボットについてお聞きします．
最もよく当てはまる番号を選択してください．

（1 = まったく同意しない，5 = 完全に同意する）
このロボットは目的を持って行動する
このロボットは目標を持っている
このロボットは新しい目標を作ることができる
このロボットは人々とコミュニケーションをとることができる
このロボットは，他者に「心」があるかのように接する
このロボットは，これらの行動を行いたいと思っている
このロボットは，他の人に対して感情を表すことができる
このロボットは，人の接し方によって行動を変えることができる
このロボットはさまざまな状況に適応できる
このロボットは，他の状況でもうまくやっていけるだろう
このロボットはさまざまな種類のタスクを実行できる

表 A1.2: 公的自己意識の評価に用いた質問項目
この瞬間にあなたがどう感じているか，最もよく当てはまる番号を選択してください

（1 = 強く同意しない，7 = 強く同意する）
今，この瞬間，私は自分の見せ方が気になっている
今，この瞬間，私は自分の見た目が気になっている
今，この瞬間，私は他人が自分をどう思うかを気にしている

A1.2 実験2で用いたアンケート
アンケートの構成は，動画視聴前に行う事前アンケート（図 A1.1），動画視聴およびシ

ナリオ（図 A1.2）提示後に公的自己意識の評価のために行うアンケート（表 A1.2），個
人の社会不安特性の評価のために行うアンケート（図 A1.3）である．
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図 A1.3: Fear of Negative Evaluation Scale 日本語版の短縮版 [58]．本実験では，Google

フォーム上で「このページの各質問には，あなたが普段の生活の中で，自分に対するまわ
りの人の評価をどのように受けとめているかに関する文章が並んでいます。それぞれの文
章が自分の考えや行動にどの程度あてはまると思うかについて，最も近いと思う番号を選
択してください」という指示を受けた後，各質問項目に回答した．
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