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• これまで、我々のチームはロボティックスー情報学ー心
理学を融合して「心」の研究を行ってきた。

主なテーマ

• 人は他者の個性をどのように理解するか

• 人の心はどのようにロボットに影響されるか

• 人はロボットの心をどのように知覚するか



３つのトピックスの展開
• 人は他者の個性をどのように理解するか

– ロボットを用いた他者の個性（パーソナリティ）の知覚研究（Iwai 
et al., in press）（科研費：挑戦的研究（開拓））

– ロボットに個性を実装する。非言語音声特徴を用いた個性表現の
研究（パナソニックHDとの共同）

• 人の心はどのようにロボットに影響されるか

– 複数ロボットとの社会的インタラクション（包摂と排斥）の効果
（Okuda et al., 2025）(同志社大学・パナソニックHDとの共同研究)

– ロボットと人とのパーソナルスペースの研究（Huang et al., 2024）
(京大・大学院生の研究）

– ロボット不安の生起メカニズムの研究（Huang et al., 2024, 2025）
(京大・大学院生の研究）

• 人はロボットの心をどのように知覚するか

– ロボットに心を感じる要因の解析（岩井ら, 2025）

– 万博における実証実験



• 目的：人間がパーソナリティを知覚する際に、どのよう
な非言語手がかり（視線と声）が影響するかを調べる。

• 既存研究の難しさ：

– 視線・声：人間の実験協力者は完全に繰り返し再現で
きない。
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ロボットを用いた他者の個性
（パーソナリティ）の知覚研究

ロボットに非言語手がか
りを実装し、３つのパー
ソナリティ・プロフィー
ルの再現を試みる。



実験3：音声と視線の組み合わせによる
想定したパーソナリティ・タイプの実現

• 実験1で特定されたパーソナリティ・パターンの候補
の音声と実験2でパーソナリティ印象を強調する視線
移動を組み合わせる。

音声パラメータ
（速さ、高さ、抑揚）
R-type候補: MMH
A-type候補: MML
D-type候補: HHL

視線移動パラメータ
移動なし（ベースライン条件）
左右８０％
真下８０％

３x３の９パターンを作ってオンラ
イン評価実験を実施(N=271,女性
=131, M=36.2歳, SD=8.2)



パーソナリティ印象：音声と視線方向

• DW真下方向

– NEを強調する

– EXを減少させる

•  LR左右方向

– 声によって、LRは強
調される方向が同じ

• BS無

– NEが減る

• 視線を加えることで、よ
り想定したパーソナリ
ティ・プロフィールに近
づいた。

• 人が他者の非言語情報か
らどのようにパーソナリ
ティを知覚するかが明ら
かになった。
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Iwai et al. (in press)
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ロボットに対する不安の生起メカニズム

• ロボットが、人間と同じように振る舞うようになることで、人が他
者に感じるような社会的な不安（対人恐怖など）を感じさせる可能
性がある(Nomura et al., 2020) 。

• 人は、自身の他者に対する不安傾向をロボットにも投影するが故に、
ロボットに不安を感じるのであろうか。

• この研究では、オンライン調査により、人がロボットに対する抱く
不安が４つの因子からなることを見出した（n = 2,393）。

• さらに、全体を包括する上位因子（全般的ロボット不安）がある。
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①人間の生存などに関連する根源的、
原始的な不安であるため？

対人不安傾向

強い相関

②対人に対する個人の不安特性が
ロボットにも適用された可能性

対人不安とは違う
不安要因

対人と共通基盤の
不安要因

身体接触による危害

AI・情報通信機器

不完全なコミュニケー
ション

人がロボットに対して不安を感じ
るのは、個人の対人不安・対人恐
怖傾向がロボットに汎化すること
に加えて、ロボットが、一般に人
が不安に感じる３つの要素を有し
ているため。
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ロボットに対する心の知覚、心の帰属

• すべての心は、それを見る者の目において定義される（Dennett, 
1996）。

• 心の知覚（Gray, Gray & Wegner, 2007）

– 経験（Experience）：ロボットは低

– 行為主体性（Agency） ：ロボットは中

– ただし、20年前のイメージ



「心がある」と知覚させる人間の性質は何か

• 擬人化、アニマシー

– 生物ではないもの、人間ではないものに、生物や人
間の性質を帰属する人間の認知特性（傾向）

– 「ロボットを擬人化する」は、何も説明していない。

• Dehumanization研究 (Haslam, 2006)

– 他者を人間と見做さない（認識・行動）。民族間の
弾圧時などに見られる。

– human nature (HN, e.g., the capacity for emotional 
responsiveness) ：否定→「もの」とみなす。

– uniquely human (UH, e.g., the capacity for civility, 
rationality, and morality)：否定→ヒト以外の「動
物」とみなす。



「心をもつ」の２つの定義

• 先行研究の検討から、２つの定義が可能と考える。

• 機能的定義

– 心を感じるロボットの機能

• 表層機能：基本的な機能；HNに対応

– e.g.,「個人を記憶する」

• 深層機能：（複数の）表層機能を使って実現できる
高次な機能：UNに対応

– e.g., 「共感する」

• 関係性的定義

– 機能を介して成立するロボットとの関係性による定義

– 例えば、「親密な関係」「信頼できる関係」

– 因子分析により４因子（「親密性」など）が特定され
た（未発表のため、本日は詳細は割愛します）。



機能性定義

• 人間の認知機能に関する２種類の機能を想定して記述を収集し、予
備調査結果を実施。因子分析を行い、２因子各２４項目を抽出。

• 表層的な機能と深層的な機能が抽出できた。

DF

SF



大阪万博でのデモ
2025.05.20-26@FLE

• 3体（未成年者は2体）のロボットとイン
タラクション

• 来訪者がロボットを順に体験

• 大規模な実証実験

• その中で体験効果の実証：



体験効果の実証
• インタラクションにより「関係性の知覚」が変化するか。

• ロボット関係性尺度の全15問を全体の体験前後に計測

• 機能性尺度から、各ロボットの評価に適切な３問（互い
に異なる）を各ロボットの開発者が選定し、各ロボット
の体験後に実施

• その結果、ロボットに対する親密性の評価は、体験後に、
体験前に比べて有意に上昇した（10.8%, n=541）。
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関係性
(15 items)

機能性
(3 items)

機能性
(3 items)

機能性
(3 items)

質問項目
Nikola Aetro Indy



ベイズ・モデリングによる解析

• 各ロボットの体験後の「心の知覚」の状態を推定するこ
とによって、心の知覚に各ロボットの体験が与える影響
を考察する。

• 平均で見れば体験前後で心の知覚がポジティブに変化し
ているが、個々のロボットへの個々の参加者の反応は明
らかではない。

• 体験による個人ごとの「心の知覚」の状態の変化の推移
をモデル化する。
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「親密さ」の推定値

ほぼ、良好な推定精度が得られた。

事後の回答値とモデルによる
推定値の関係

ロボットへの「親密さ」は、
Nikola体験後にほぼ100%に達す
る。

体験前 体験後



• 各ロボットの体験を通じて心の知覚が変化する。

• ただし、各ロボットの効果は順序効果と交絡している。

– 各人が３体を同時に体験したと想定したモデルによ
るシミュレーションでは、影響力はIndy > Nikola > 
Aetroの順になる。

– 順序を変えたシミュレーションでは、 Indy → Aetro → 
Nikolaが最適（最も評価推定値が高くなる）

• また、個人差が大きい。

– ポジティブに変化した体験者（80％程度）とネガ
ティブに変化した体験者（20％程度）が混在

• 万博会場という実験室ではない場所で、もともとは実験
参加の意図がない来訪者からの評価で、ロボット体験後
に心の知覚が向上したことは、「心を感じさせる」ロ
ボットがある程度は実現できたものと考えられる。



まとめ：GRPー京大の取り組みから得られたもの

• ロボティックスー情報学ー心理学を融合した「心」の研究を行って
きた。

• ロボット研究が人間の心の解明に役立つ可能性

– 心理学研究の「ツール」として利用できる。

• 心を感じさせるロボットの実装のためのアイディア

– 声と視線からパーソナリティを知覚させる方法

• 人の心を考慮したロボット開発へのヒント

– 不安や恐怖を取り除くにはどうしたら良いか。

• 人とロボットの関係はどうあるべきか

– 心を感じるとは。

• 体験を科学的に解明するための研究へのヒント

– 体験（特に一期一会の体験）が、人の行動や認識をどう変える
のかは、今後の心理学研究のテーマとしても興味深い。



謝辞的まとめ

• これらの一連の研究は、世界の最先端でロボット研究を
実施しているGRPの研究者の皆さんとの共同の上ででき
たこと。改めて感謝いたします。

• 特に、万博FLEの７日間は、GRPの総力を発揮し、膨大な

準備時間をかけて実施。結果的に、連日、行列が絶えな
い盛況ぶりで、来訪者からも高評価を受けた。我々も貴
重な機会を得た。

• GRPが目指してきた「さりげない支援」「心を感じさせ

るロボット」といった試みが間違いではなく、また、そ
れらが一定程度、実現できたものと思う。


	Slide 1: ロボットを手がかりにした「心」の理解 
	Slide 2
	Slide 3: ３つのトピックスの展開
	Slide 4: ロボットを用いた他者の個性 （パーソナリティ）の知覚研究
	Slide 5: 実験3：音声と視線の組み合わせによる     想定したパーソナリティ・タイプの実現
	Slide 6: パーソナリティ印象：音声と視線方向
	Slide 7: ３つのトピックスの展開
	Slide 8: ロボットに対する不安の生起メカニズム
	Slide 9
	Slide 10: ３つのトピックスの展開
	Slide 11: ロボットに対する心の知覚、心の帰属
	Slide 12: 「心がある」と知覚させる人間の性質は何か
	Slide 13: 「心をもつ」の２つの定義
	Slide 14: 機能性定義
	Slide 17: 大阪万博でのデモ 2025.05.20-26@FLE
	Slide 18: 体験効果の実証
	Slide 19: ベイズ・モデリングによる解析
	Slide 25
	Slide 45
	Slide 46: まとめ：GRPー京大の取り組みから得られたもの
	Slide 47: 謝辞的まとめ

