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Abstract – The field of Human-Robot Interaction(HRI) has begun to consider “robjects”, interactive robotic artifacts the 

design of which is based on objects rather than living creatures. We build a microphone-shaped robject “Whimbo” that 

expresses the minimal hearership to a speaker and listens to a speaker’s one-sided speech. The minimal hearership does 

not use of verbal behavior, but is expressed through body movements, which are nonverbal behaviors. We believe that 

this minimal hearership allows users can disclose their concerns and frustrations, which are difficult to speak to a human. 

In this paper, we prepared three conditions of “Whimbo” with different expressions of the hearership as a robject listener 

and conducted the experiment to evaluate examinee’s impressions, for example, ease of speaking and interest in speaking. 
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1. はじめに 

 我々はロボットに向けてどういった内容の発話をする

のだろう. 内田らは,人の聞き手とロボットの聞き手そ

れぞれに対し，どのような種類の話をするのかを調査し

た[1]．その結果,人相手には趣味の話や人生の目的に関す

る話をしたがる傾向がみられる一方で，ロボットに対し

ては孤独に関する話など, よりネガティブな話題を展開

したがる傾向があることが明らかになっている.このよ

うな，我々がどういった人間であるかを他者に知っても

らうために自身をあらわにする行動を自己開示と呼び,

ロボットは人の聞き手とは異なる話し手の語りを引き出

す能力を備えている可能性があると考えられている[1]. 

現在,世の中に普及しているソーシャルロボットは，多

様な表情や豊かな感情表現ができるように，モダリティ

や表現力，社会性などをより人間に近づけて行くことを

目指したものが多い．しかし，ロボットからの表現が複

雑になるほどその理解に意識を向けすぎたり，人からロ

ボットに向けて話しかけなければいけないといった発話

義務（speaking obligation[2]）を感じてしまうことがあるの

ではないだろうか．むしろ，ロボットからの表示を最小

の手がかり（minimal cues）に抑えることで，聞き手の様

子を意識しすぎることがなくなり，話し手の自然な発話

を引き出すことに繋がると考えられる．そこで，一般的

なソーシャルロボットよりもモノに近い存在であり社会

性の表現力が小さいロボットが，聞き手としてミニマル

な社会性を反応として返すことで，話し手から発話を引

き出すことが期待できると考えた． 

本論文では，マイク型ロブジェクト〈Whimbo〉（図 1）

を提案し，そのコンセプトとインタラクションデザイン

の詳細を示す．さらに，傾聴の場面を想定した実験を通

して，ロブジェクトが表出する「ミニマルな聞き手性」

が，話し手の感じる話しやすさや自己開示に与える影響

について明らかにする． 

 

2. 研究背景 

2.1 自己開示 

2.1.1 自己開示と自己開示尺度 

我々がどういった人間であるかを他者に知ってもらう

ために自身をあらわにする行動を自己開示と呼ぶ．
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図 1 マイク型ロブジェクト〈Whimbo〉 

Fig. 1  "Whimbo", a microphone-shaped Robject. 

原著論文



 

Jourard によると，自己開示はパーソナリティ健康に貢献

するとしており，その関係性は様々な研究で明らかにさ

れている[3],[4]．特に，ネガティブな内容に関して自己開示

することで，抑うつや身体症状を軽減する効果があると

されている[5]-[7]．内に秘めた本心を外に開示することで

話し手の自己肯定感を上昇させ，不安の解消などに繋が

ると考えられる． 

しかし，このようなネガティブな話題を聞き手に開示

する行為が積極的に行われるとは言い切れない．その根

拠として，ネガティブな内容に関する情報を開示するこ

とで自身の相対的立場を下げる可能性がある[8]ことが挙

げられる．そのため，こういった内容の自己開示を話し

手から引き出すことは決して容易ではない． 

丹羽らは自己開示の深さに対応したレベルを想定し，

このレベルが深くなるにつれて，自身の否定的な面や自

己を象徴する特性に関係するという考えに準拠し尺度化

を図った[9]．作成された日本人用の自己開示尺度を図 2に

示す．この尺度は深さが異なる 4 段階のレベルの自己開

示を測定でき，開示する聞き手との関係性によって深さ

が変化することを識別できることが確認されている． 

 

2.1.2 ロボットに対する自己開示 

人に話しづらい話題を代わりに聞いてもらう存在とし

て，聞き手にロボットを採用することが議論されている．

内田らは，人とロボットに対する被験者の自己開示傾向

について検証を行った[1]．ロボットの聞き手としてアン

ドロイドと小型ロボットを採用しており，人相手も含め

３条件で比較した実験が行われた．その結果より，聞き

手としてのロボットが自己開示に関する発話を人と同程

度に引き出すことが可能であると示唆されている．また

その自己開示項目に関して，ロボットが人の聞き手と比

べて情緒的側面に関する自己開示を引き出しやすい傾向

があることが示されている．このように，人が聞き手の

場合とロボットが聞き手の場合とで自己開示の傾向が異

なることは明らかとなっている．一方で，ロボットがよ

りモノに近いような存在の場合に自己開示の傾向がどの

ようになるのかは明らかとなっていない． 

 

2.2 ロブジェクト（Robject） 

一般的なソーシャルロボットよりもモノに近い存在，

そして社会性を表示する手がかりの大きさを調整できる

ロボットとしてロブジェクトがある．「ロブジェクト

(Robject)」は，「ロボット(Robot)」と「オブジェクト

(Object)」を組み合わせた造語であり[10]，身の回りにあ

るモノをベースにして社会性を加えたロボットである.  

ロブジェクトは３つの特徴を持つ．一つ目の特徴とし

て, モノをベースにデザインされており，外観がベース

となったモノから逸脱しないことが挙げられる．例えば

ゴミ箱の形をしていればゴミを拾って入れるなど，モノ

に元来備わる道具としての役割によりロブジェクトへの

関わり方が導かれる．二つ目の特徴として，明示的な表

現を避け曖昧さを含む「ミニマルな社会性（minimal 

sociality）」による表示を行うことが挙げられる. 明示的

な言葉などは用いず，うなずきなどのあえて曖昧な振る

舞いを用いることで人の解釈の多様性を広げることが期

待できる．三つ目の特徴として，社会性を表示する手が

かりの大きさを状況や用途に合わせて調整することで,

モノ状態とソーシャルロボット状態をシームレスに変化

させることができる（図 3）ことが挙げられる.これによ

り，状況に応じた関わり方を行うことが可能である． 

これまで筆者らの研究室（ICD-LAB）では,ロブジェク

トのアイデアを具現化したロボットとして,〈ゴミ箱ロ

ボット〉[11]やランプ型ロブジェクト[12]などを構築してき

た.その中の一つとして，傾聴や自己開示と関わるロブ

ジェクトとしてマイク型ロブジェクト〈Whimbo〉を構築

した[13]．〈Whimbo〉は，身近なモノの中で話しかける対

象であるマイクロフォンを模した外観をしており， ロブ

ジェクトの特徴の１つ目で示したように「話しかける相

手である」という関わり方が分かりやすくなっている．

二つ目の特徴であるミニマルな社会性により，〈Whimbo〉

の曖昧な反応の意味は話し手が解釈するため，話し手の

発話を遮ることが少なくなると考えられる．三つ目の特

徴である社会性の大きさを変える点は，〈Whimbo〉の場

合には聞き手の社会性の大きさが変化することになる． 

ロブジェクトを傾聴の場面に用いた際に，ロブジェク

トの特徴であるミニマルな社会性の影響や，聞き手の社

会性の大小が，話し手の感じる話しやすさや自己開示レ

ベルは変化するのかは明らかとなっていない． 

 

図 3 ロブジェクトの状態変化と社会性の関係 

Fig. 3  Relationship between state change  

and sociability for Robject. 

 

図 2 日本人用の自己開示尺度 

Fig. 2  Self-disclosure scale for Japanese. 
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2.3 聞き手性の表示 

2.3.1  聞き手性 

聞き手としての社会性の大きさとして「聞き手性

（hearership）」が挙げられる．話し手は,聞き手が表示し

ている「聞き手性」を手がかりにしながら自身の発話行

為を調整している[14].聞き手性とは会話内で,聞き手が話

し手に対し「今,あなたの話を確かに聞いていますよ」と

いった社会的表示のことであり,視線やうなずき,相槌な

どを用いて表される.その表示は自身が発話に反応して

いる聞き手であることを伝える効果があり,発話に対す

る関心や理解の具合といった心的状態を話し手が意味付

けする判断材料となっている. 

 

2.3.2 ミニマルな聞き手性 

前項で述べたように，聞き手性は視線やうなずき,相槌

などを用いて表される．ロボットやバーチャルエージェ

ントの分野においても，エージェントにうなずき動作の

ような聞き手性を追加することにより身体的インタラク

ションが促進したり[15]，人の表出する聞き手性に応じて

ロボットが発話や身振りを表出することが，聞いてくれ

ているという印象の向上につながると報告されている
[16]．このように，聞き手性の一部を表出するだけでも話

し手に影響を与えるといえる． 

本研究ではロブジェクトの特徴であるミニマルな社会

性の観点を聞き手性に取り入れた考え方として「ミニマ

ルな聞き手性（minimal hearership）」を提案する．「ミニマ

ルな聞き手性」とは,前述した聞き手性の手がかりとなり

得る要素を，話を聞いていることが伝わる範疇で可能な

限り少なくした社会的表示のことである．具体的には，

明確な意味を推測しやすい言語行動を用いず，非言語行

動である身体動作に限定することで聞き手性の表示をミ

ニマルにすることを目指す． 発話への応答として一般的

な身体動作であるうなずきをミニマルな聞き手性を示す

動作として採用する． 

本論文では，マイク型ロブジェクト〈Whimbo〉を提案

し，そのコンセプトとインタラクションデザインの詳細

を示す．さらに，傾聴の場面においてロブジェクトが表

出する「ミニマルな聞き手性」が，話し手の感じる話し

やすさや自己開示に与える影響について，実験を通して

明らかにする． 

  

3. マイク型ロブジェクト〈Whimbo〉 

3.1 コンセプト 

マイク型ロブジェクト〈Whimbo〉はマイクロフォンを

模したロブジェクトである．人から話しかけてもらうと

いうインタラクションを想定し，身近なモノや家電の中

で話しかける対象であるマイクロフォンに着目し，これ

をベースにロブジェクトを構築した(図 1)． 

モノに近い存在であることを示すため，外見はモチー

フとしている置き型のマイクロフォンから逸脱しないよ

うにし，明示的に目や腕に見えるような擬人化しやすい

要素はあえて採用していない．人の発話に応じてマイク

ロフォン部分が前後左右に動くことで，頷いたり首を

振ったりといったミニマルな社会性を表示し，話を聞い

てくれている印象を与えると考えられる．モノに話しか

けるとミニマルな反応で発話を受け止めてくれるという，

人とマイクロフォンにおけるインタラクションを実現す

るロブジェクトである. 

 

3.2 ハードウェア構成 

〈Whimbo〉のコンセプトを実現するにあたり, 構成

したハードウェアと各部のサイズを図 4 に示す.

〈Whimbo〉はマイク部と土台部の 2 つに大きく分けら

れる．マイク部と土台部はどちらも円筒形状であり，マ

イク部にはアクチュエータであるサーボモータを組み込

 
図 4 〈Whimbo〉のハードウェア構成 

Fig. 4  Hardware construction of “Whimbo”. 

 

図 5 〈Whimbo〉のシステム構成 

Fig. 5  System construction of “Whimbo”. 
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んであり，マイク部における前後の可動域を確保してい

る．また，土台部に組み込んでいるもう 1 つのサーボ

モータでマイク部における左右の可動域を確保してい

る．外装部品は 3D プリンタを用いて成形した ABS 樹脂

素材であり，表面をマットな質感の黒色スプレーで塗装

している．マイク部の円筒には黒色のメッシュ素材の布

を貼り付けることで，実際のマイクのヘッドカバーに質

感を近づけている．合計 2 軸の自由度で，人に向ける志

向性の表示や聞き手性を示すための各種振る舞いを実現

している．土台部にはセンサとして，顔認識用カメラモ

ジュール（HVC-P2）と，実際に音声を取得するための

マイクロフォンを内蔵している．制御はこれらモジュー

ルと有線接続した外部の PC で行っている． 

 

3.3 システム構成 

〈Whimbo〉の動作を制御しているシステムの構成を図

5 に示す． 

〈Whimbo〉がセンサとして備える顔認識用カメラモ

ジュール(HVC-P2)で人の顔を検出したとき，顔の位置の

座標データを取得し，その値を基に土台部のサーボモー

タの角度制御を行う．これにより，〈Whimbo〉の正面を人

の方を向けたり，気まぐれに向き合った状態から背けた

りする動きを実現して志向性を表出する．また，マイク

ロフォンで拾得した発話音声を認識し，検知した発話の

区切りでマイク部と土台部に搭載してある 2 つのサーボ

モータの角度制御を行い，うなずく，首を左右に振るな

ど言語を用いず話を聞いていることを示す振る舞いを実

現している．うなずき動作はマイク部を前方に約 0.4 秒

で 15°傾け，約 0.2 秒静止した後に後方に約 0.4 秒で 15°

傾け元の角度に戻す動作である．また，左右の首振り動

作はマイク部を約 0.4 秒で 15°右に動かし，約 0.1 秒静

止，その後約 0.8 秒で 30°左に動かし約 0.1 秒静止，約

0.4 秒で 15°右に動かし元の角度に戻す動作である． 

音声認識には Intel が提供する Realsense SDK の

SpeechRecognition を使用しており，一連の動作は全て C#

で実装している． 

 

4. 評価実験 

4.1 実験概要 

本実験では〈Whimbo〉が備えていると考えるミニマ

ルな聞き手性に着目し，反応の有無や構成要素の違いが

発話内容に与える影響や，話し手にどのような印象を与

えるか調べることを目的とする．実験協力者は振る舞い

のみ異なる合計 3 つの条件の〈Whimbo〉に対して話し

かけるといったインタラクションを体験する．なお,こ

の条件の順序は実験協力者毎にランダムに割り当てるも

のとする．それぞれの試行終了後，ロボットの印象評価

に関する質問紙に答えてもらい，最後に口頭のインタ

ビューを実施する．実験協力者は計 13 名(20~24 歳/男

性 12 名,女性 1 名)を対象とし，被験者内計画を採用す

る．また，本実験は著者らの所属大学の研究倫理審査委

員会の審査・承認を受けて実施している. 

 

4.2 実験方法 

実験協力者には図 6 のように，机の上に置かれた

〈Whimbo〉と対面した位置に着席してもらい，その場で

提示した質問用紙に対する答えを考えてもらう．この質

問用紙の項目は丹羽らによって作成された日本人用の自

己開示質問項目[9]の中から，趣味に関する質問群（レベル

1）に沿った内容の質問を合計 9 つ用意する．これを 3 つ

ずつ 3 組に分けて実験協力者毎にランダムな順番で提示

し，その質問の答えを〈Whimbo〉に向けて話してもらう．

このとき，実験協力者には各質問に対する回答を拒否し

てもよいということと,実験の様子をビデオで撮影する

旨を伝えている．また，〈Whimbo〉以外の聞き手が存在す

ることで実験協力者の発話内容に影響が出ることを考慮

し，実験者は各インタラクションが終了するまで室外で

待機する． 

今回趣味に関する質問群 （レベル 1）を選んだ理由は，

自己開示質問項目のうち他者に打ち明ける難易度が他の

レベルと比較して相対的に低く，回答がもらえないこと

によるインタラクションの不成立を可能な限り無くした

いと考えたためである．本実験で提示した質問項目と組

分けを以下に示す． 

◆ 好きな食べ物と好きになったきっかけ 

◆ 休日の過ごし方 

◆ 趣味にしていることとそれを始めたきっかけ 

 

◆ 好きな音楽と好きになったきっかけ 

◆ 最近夢中になっていること 

◆ これから楽しみにしているイベント 

 
 

図 6 実験の様子 

Fig. 6  Scene of experiment. 
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◆ 好きな場所と好きになったきっかけ 

◆ 最近の楽しかった出来事 

◆ これから趣味としてやってみたいこととそれを

知ったきっかけ 

実験協力者が〈Whimbo〉に対して 3 つの質問の答えを

話し終わった後，質問紙への回答を行ってもらう．この

一連の試行を 3 条件分実施し，最後に口頭で条件による

振る舞いの変化に対する認識を確認するインタビューを

行う． 

 

4.3 実験条件 

本実験では〈Whimbo〉の備える聞き手性を段階的に変

化させた状態で比較するため，3 条件（モノ条件，ミニマ

ルな聞き手性条件，聞き手性条件）を用意した（表 1）． 

◆ モノ条件 

 モノ条件は〈Whimbo〉による聞き手性の表示を完全に

無くしており，モノと同じで全く動作しない状態である．

この状態では，実験協力者の発話に一切反応することは

ない． 

◆ ミニマルな聞き手性条件 

 ミニマルな聞き手性条件は〈Whimbo〉による聞き手性

の表示を最小限にしており，マイク部を前後に動かすう

なずき動作のみを実行する状態である．この状態では，

実験協力者の発話の区切り毎にうなずく振る舞いを行う． 

◆ 聞き手性条件 

 聞き手性条件は〈Whimbo〉の聞き手性の表示を 3 条件

の中で一番大きく設定しており，ミニマルな聞き手性条

件で行っていたうなずきの動作に加えて，音声による相

槌を行う状態である．相槌は「へえ」「それで，それで」

「そうなんだ」「なるほど」といった話の同意や受付，展

開の意を表す 4 種類を選択する．ATR の合成音声ソフト

である WizardVoice を用いて生成したこれらの相槌の音

声ファイルを，発話の区切りにランダムに再生すること

で相槌を実現する． 

 

4.4 質問項目 

インタラクションを通して実験協力者が各条件の

〈Whimbo〉に感じた印象を評価するため，Bartneck ら

の Godspeed 質問法[17]を参考に，「擬人化」「生命性」

「好ましさ」「知性」という構成概念を選択し，代表さ

れる形容詞対として表 2 に示す 11 項目を用い，相反す

る印象のどちらにより近いか確かめるため，5 件法に

よる評価を行った．さらに，ミニマルな聞き手性の表

示という観点においてより詳細な印象を調べるため，

表 3 に示す 7 項目の質問を用意し，同じく 5 件法（1:

そう思わない〜5:そう思う）で評価した．また，振る

舞いの違いにより話せる内容が変化するかを調べるた

め，自己開示尺度に基づいた各レベルに関する話題

（表 4 に示す 4 項目）を〈Whimbo〉に話すことができ

るかどうか 2 件法（話せる，話せない）で調査した． 

表 1  印象評価実験の条件 

Table 1  Conditions of the experiment to 

evaluate impressions. 

条件名 振る舞い 

モノ条件 動作なし 

ミニマルな聞き手性条件 うなずき 

聞き手性条件 うなずき＋相槌 

 

表 2  Godspeed 質問項目 

Table 2  Godspeed questionnaire. 

指標名 番号 評価軸群 

擬人化 

Q1 偽物のような-自然な 

Q2 
意識を持たない−意識

を持っている 

Q3 人工的な−生物的な 

生命性 

Q4 
活気のない−生き生き

とした 

Q5 不活発な−対話的な 

Q6 無関心な−反応のある 

好ましさ 

Q7 嫌い−好き 

Q8 
親しみにくい−親しみ 

やすい 

Q9 不愉快な−愉快な 

知性の知覚 
Q10 無責任な−責任のある 

Q11 知的でない−知的な 

 

表 4  自己開示尺度の質問項目 

Table 4  Self-Disclosure scale questionnaire. 

番号 質問内容 

Q1 
〈Whimbo〉に趣味に関する話を話せるか 

（レベル 1） 

Q2 
〈Whimbo〉に困難な経験に関する話を 

話せるか（レベル 2） 

Q3 
〈Whimbo〉に決定的ではない欠点や弱点

に関する話を話せるか（レベル 3） 

Q4 
〈Whimbo〉に否定的な性格や能力に 

関する話を話せるか（レベル 4） 

 

表 3  用意した質問項目 

Table 3  Prepared questionnaire. 

番号 質問内容 

Q1 
〈Whimbo〉があなたの話をよく聞いて

くれていると感じたか 

Q2 
〈Whimbo〉にまた話を聞いてもらい 

たいと思ったか 

Q3 
〈Whimbo〉があなたの話に関心を 

持っていると感じたか 

Q4 
〈Whimbo〉に対して話しやすいと 

感じたか 

Q5 
〈Whimbo〉に話しかけることを強制 

されていると感じたか 

Q6 
〈Whimbo〉の反応の仕方に違和感が 

あると思ったか 

Q7 
〈Whimbo〉の反応が多すぎると 

感じたか 
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4.5 仮説 

話を聞いていることを最小限の振る舞いで伝えるミ

ニマルな聞き手性の表示には，聞き手の反応を期待し

ない話し手の一方的な語りを引き出しやすい効果があ

ると考えている．そこで，以下の仮説を立てた． 

仮説 1: ミニマルな聞き手性条件では，聞き手に向け

て話さなければいけないという発話義務を低減させ，

話しかけることを強制されていると感じず，最も話し

やすく感じる． 

仮説 2:聞き手性条件では，話し手の発話に対する興味

を最も表出でき，話をよく聞いてくれる，話に関心を

持ってもらえていると感じる． 

仮説 3:ミニマルな聞き手性条件では，聞き手の様子や

反応を気にする必要がなく，より踏み込んだ自己開示

レベルが深い話ができる． 

4.6 実験結果 

ロボットに対する印象評価質問の回答より，一元配

置分散分析(ANOVA)及び事後検定として Bonferroni 法

で多重比較を行い，有意差の有無を調べた． 

Godspeed 質問項目を分散分析した結果，すべての項

目で有意差を確認した(擬人化, F(2,114)=18.11, 

p<.001, η2=.24; 生命, F(2,114)=113.00, p<.001, 

η2=.66; 好ましさ, F(2,114)=18.96, p<.001, η
2=.25; 知性の知覚, F(2,75)=10.24, p<.001, η
2=.21)．  

用意した質問項目を分散分析した結果,Q5以外の各

項目で有意差を確認した(Q1, F(2,36)=21.50, p<.001, 

η2=.54; Q2, F(2,36)=2.96, p=.064, η2=.14; Q3, 

F(2,36)=20.85, p<.001, η2=.54; Q4, F(2,36)=7.62, 

p=.002, η2=.30; Q5, F(2,36)=.84, p=.44, η2=.04; 

Q6, F(2,36)=3.99, p=.027, η2=.18; Q7, 

F(2,36)=20.70, p<.001, η2=.53). 

自己開示尺度の質問項目についてχ2検定（イエーツ

の補正あり）を行った結果，すべての項目で有意差は

見られなかった(Q1, χ2(2)=2.23, p=.33, V=.24; Q2, 

χ2(2)=.87, p=.65, V=.15; Q3, χ2(2)=1.88, p=.39, 

V=.22; Q4, χ2(2)=3.00, p=.22, V=.28)． 

Bonferroni 法で多重比較を行った結果のグラフを図

7,図 8 に，各項目の p 値を表 5，表 6にそれぞれ示

す．図 7，8において棒グラフは平均値を示し，エラー

バーは標準偏差を表す．自己開示尺度の質問項目につ

いての結果を図 9 に示す.棒グラフ内の数字は各項目に

ついて「話せる／話せない」と回答した人数を表す． 

 

4.7 考察 

図 7 の Godspeed 質問法の結果から,モノ条件と比較

してミニマルな聞き手性条件の評価が高くなった．こ

のことから，普段動くことがないマイクにうなずきと

いうミニマルな聞き手性の表示が加わるだけであって

も，実験協力者は〈Whimbo〉をただのモノではなく生

き物らしさや生命のある存在として捉え，好ましさを

感じていたと考えられる．また,「生命性」の項目にお

けるミニマルな聞き手性条件と聞き手性条件の間で見

られた有意差から，相槌のある反応によりさらに生命

性を感じやすくなったといえる． 

仮説 1に関して，図 8の Q4「話しやすいと感じた」

の項目から，ミニマルな聞き手性条件が他の２条件と

 

 

図 8 用意した質問項目の実験結果 

Fig. 8  Result of prepared questionnaire. 

 

図 7 Godspeed の質問項目の実験結果 

Fig. 7  Result of Godspeed questionnaire. 
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比べて最も話しやすく感じるという結果となった．仮

説 1では，この要因として「ミニマルな聞き手性によ

り話しかけることを強制されていると感じない」こと

が関わると予想していたため，Q5「話しかけることを

強制されていると感じた」の結果に着目すると，ミニ

マルな聞き手性条件と比較してモノ条件では強制され

ている感じが増加する傾向がみられた．モノ条件での

発話の強制感の増加傾向は，実験上での指示として実

験協力者に〈Whimbo〉に対する発話を半ば強制してお

り，反応の無いモノに対して発話する必要があったこ

とが原因と考えられる．一方で，ミニマルな聞き手性

条件と聞き手性条件の間には強制感についての差は見

られなかった．そのため，ミニマルな聞き手性により

発話の強制感が少ないことが話しやすさに繋がったと

はいいがたい．Q6「反応の仕方に違和感があると思っ

た」と Q7「反応が多すぎると感じた」の項目におい

て，ミニマルな聞き手性条件と比べて聞き手性条件の

ほうが反応に違和感がある傾向があり，反応が多すぎ

ると感じられるという結果となった．このことから，

Q4 で聞き手性条件よりもミニマルな聞き手性条件が話

しやすく感じられる結果となった要因として，聞き手

性条件の相槌が好意的に受け取られなかったことが推

察できる．また，この点に関して口頭インタビューを

もとに考察する．ミニマルな聞き手性条件では「自分

のペースで話すことができた」「聞かれてはいるが，そ

れを意識しすぎず話すことができた」といった回答が

あり，うなずき動作で聞いていることを示しつつも話

し手の発話ペースを阻害していなかったため話しやす

く感じたと考えられる．一方で，聞き手性条件では

「話している途中で声による相槌があり，それで話を

止めてしまう」「幼稚園児に話しかけるようにゆっくり

と，自分のペースではなくこのロボットのペースに合

わせて話しかけた」といった回答があり，音声による

相槌が発話を妨げたり，ロボットのペースに発話を合

わせる必要があることが話しやすさの低減につながっ

たと考えられる．また，聞き手性条件に関して，「次の

話題に行こうとしたら『それで』と言われて，まだ

（この話題で）喋らないといけないのかと感じた」と

いうインタビューの回答があった．相槌の種類は 4.3

節であげたように話題に関わらないものを選んだが，

相槌のタイミングによっては文脈と合わない場合もあ

り，違和感に繋がったと考えられる．これらの理由

が，ミニマルな聞き手性条件が最も話しやすく感じる

結果となった要因と考えられる． 

仮説 2に関して，Q1「話をよく聞いてくれていると

感じた」Q2「また話を聞いてもらいたい」Q3「話に関

心を持っていると感じた」の項目で，モノ条件と比べ

て他の２条件は高い評価となったが，ミニマルな聞き

手性条件と聞き手性条件の間には差が見られなかっ

た．そのため，聞き手性条件で最も「話をよく聞いて

くれる」と感じられるとはいえない結果となった．仮

説 1の考察であげたように，相槌が発話を妨げたり話

 
図 9 自己開示尺度の質問項目の実験結果 

Fig. 9  Result of self-disclosure questionnaire. 

表 5  Godspeed 質問項目における多重比較結果(Bonferroni 法) 

Table 5  Results of multiple comparisons in the Godspeed questionnaire with Bonferroni method. 

 p 値 

比較条件 擬人化 生命性 好ましさ 知性の知覚 

モノ-ミニマル <.001*** <.001 *** <.001 *** <.001 *** 

モノ-聞き手性 <.001*** <.001 *** <.001 *** .015 * 

ミニマル-聞き手性 .840 n.s. .028 * .221 n.s. .641 n.s. 

 

表 6  用意した質問項目における多重比較結果(Bonferroni 法) 

Table 6  Results of multiple comparisons in the prepared questionnaire with Bonferroni method. 

 p 値 

比較条件 Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7 

モノ-ミニマル <.001 *** .011 ** <.001 *** .009 ** .066 † .225 n.s. .018 * 

モノ-聞き手性 <.001 *** .076 † <.001 *** 1.0 n.s. .966 n.s. 1.00 n.s. <.001 *** 

ミニマル-聞き手性 .793 n.s. .496 n.s. 1.00 n.s. .004 ** 1.00 n.s. .054 † .008 ** 
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し手のペースを乱したため，聞き手性条件での「話を

よく聞いてくれている」という印象が得られなかった

可能性がある．また，口頭インタビューでは，聞き手

性条件について「子供に話しかけているみたい」とい

うように〈Whimbo〉をより人に近い存在と感じる実験

協力者がいる一方で，モノ条件やミニマルな聞き手性

条件について「ロボットではなくマイクとしてみれる

から話しやすい」と回答する実験協力者もいた．その

ため，マイクというモノを模しているロブジェクトで

あるが故にモノであることを重視し，相槌のような聞

き手性の大きい要素の追加が好印象につながらない人

もいると考えられる． 

仮説 3に関して，自己開示尺度のすべての質問項目

で有意差は見らなかった．ただし，実験協力者数が 13

人と少ないことを考慮して効果量に着目すると，Q4 の

効果量 V=0.28が中程度の効果量（V=0.30[18]）に近い

点と図 9に示した「話せる」と回答した人数から，Q4

に関してミニマルな聞き手性条件が他の条件と比べて

話せる人数が多い可能性が示唆される.このことから，

ミニマル聞き手性の表示により，話すことに抵抗があ

る内容の語りを引き出す可能性があると考えられる.こ

れは，モノ条件と比べてミニマルな聞き手性条件は反

応があることで話しやすくなることが要因であると考

えられる．また，口頭インタビューで「人には不快に

なるような愚痴は言いたくないが，聞くだけのロボッ

トであったなら言っても良いかなと思う」「自分が悪口

や恥ずかしい話などを話しても，ロボットが自分に向

ける感情を持たないと考えているので話しやすい」と

いった，ロボットが人のように返答をしないことや感

情を持たないことが話しやすさにつながることを示唆

する回答があった．そのため，聞き手性条件よりもミ

ニマルな聞き手性条件のほうが，音声での返答はせず

に生命性も低いため自己開示レベルが深い話題につい

て話しやすいことに繋がったと考えられる． 

以上をまとめると，仮説 1に関しては「ミニマルな

聞き手性条件では, 最も話しやすく感じる」という部

分については正しいが，「発話義務を低減させ，話しか

けることを強制されていると感じない」という要因で

はなく，聞き手性条件の相槌に違和感があることで上

記の結果となった．また，仮説 2は仮説とは異なる結

果となり，聞き手性条件とミニマルな聞き手性条件が

同等に話に関心を持ってもらえていると感じることが

明らかとなった.仮説 3については明確には支持された

と言えないが，ミニマルな聞き手性条件でより踏み込

んだ自己開示レベルが深い話ができる可能性が示唆さ

れた. 

本論文の結果は，モノをベースとしたロボットであ

るロブジェクトにおいて，聞き手性の表示の大きさを

変化させ傾聴を行うという限定的な場面で，話し手が

感じる印象や自己開示を評価したものである．そのた

め，傾聴を行う存在が人の場合や，ロブジェクトより

も人に見た目や機能が近い一般的なソーシャルロボッ

ト，バーチャルエージェントの場合などと，ロブジェ

クトの場合で印象や自己開示の傾向が異なるのかにつ

いて今後評価を行う必要がある．また，本論文で提案

したミニマルな聞き手性を，一般的なソーシャルロ

ボットやバーチャルエージェントに適用した際に，ロ

ブジェクトと同じ結果が得られるのかどうかも不明で

あるため検証の余地がある．また，この実験では自己

開示レベルの評価に関して，実験協力者が各レベルに

ついて話せるか話せないかを回答するに留まってお

り，実際に自己開示を行っているわけでは無かった．

そのため，〈Whimbo〉に対して実際に深いレベルの自

己開示を行うどうかは明らかとはなっていない． 

 

5. まとめと今後の展望 

本論文では，「ミニマルな聞き手性」を持つマイク型ロ

ブジェクト〈Whimbo〉を提案し，そのコンセプトとイン

タラクションデザインの詳細を述べた．さらに，傾聴の

場面においてロブジェクトが表出するミニマルな聞き手

性が，話し手の感じる話しやすさや自己開示に与える影

響について明らかにするために実験を行い，その結果を

考察し報告した． 

実験では全く反応を行わないモノ条件，発話に対して

うなずき動作のみを行うミニマルな聞き手性条件，うな

ずき動作に加えて音声による相槌も行う聞き手性条件の

３条件を比較した．実験の結果から，ミニマルな聞き手

性条件が最も話しやすいと感じることが明らかとなった．

また，自己開示レベルが深いレベル 4 の話題に関して，

有意差は見られなかったが話せると回答した人数はミニ

マルな聞き手性条件が最も多いという結果となり，ミニ

マルな聞き手性により自己開示を引き出せる可能性が示

唆された． 

今後は，人やソーシャルロボットが傾聴する場合とロ

ブジェクトの比較や，ミニマルな聞き手性をロブジェク

トではないソーシャルロボットやバーチャルエージェン

トに適用した場合の検証，また，実際に〈Whimbo〉に対

して深いレベルの自己開示を行うかの検証が必要である． 

利益相反の開示 

本論文に関して，報告すべき利益相反関連事項はない． 
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