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概要：
話を聞いてもらい共感してもらうことは，気持ちの整理やストレス発散につながる．現代社会では，いつ

でも話し相手が近くにいるとは限らず，そもそも話し相手が存在しないという人も少なくない．近年では，

話の聞き手として対話型エージェントが注目されている．しかし，共感の前提となる感情推定の技術が不

完全である問題や，不完全な感情推定に基づく共感表現の多くが明示的でユーザが反感を感じやすい問題

がある．これらの問題を解決するために，本研究では見た目と表現方法の曖昧性が高い共感表現エージェ

ントを考案した. このエージェントは，揺れたり，形状を伸縮させたりすることにより，ユーザに共感感情

を表現する．

1. はじめに

他者に心の内を話し，共感してもらうことは，気持ちの

整理やストレス発散につながる．しかし，現代社会では，

いつでも話し相手が近くにいるとは限らず，そもそも話し

相手が存在しないという人も少なくない．

近年では，話の聞き手として対話型エージェントが注目

されている．しかし，共感の前提となる感情推定の技術が

不完全である問題や，不完全な感情推定に基づく共感表現

の多くが明示的でユーザが反感を感じやすい問題がある．

これらの問題を解決するために，本研究では見た目と表

現方法の曖昧性が高い共感表現エージェントを提案する.

これは，物体が揺れたり，形状を伸縮させたりすることに

より感情を表現して，ユーザに共感するエージェントで

ある．

本稿の貢献は，エージェントによるユーザの感情推定が

多少不正確であっても，エージェントの共感表現を曖昧に

することで，ユーザがエージェントに共感されていると感

じやすくする手法を提案したことである．

2. 関連研究

エージェントがユーザに対して感情を伝えるために，ユー

ザの感情推定を行うこと，エージェントが感情表現を行う

ことが必要である．本章は，これらの研究についてそれぞ
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れ紹介する．

2.1 ユーザの感情推定を行う研究

ユーザの発話の音声特徴量や内容などに基づいて，ユー

ザの感情推定をする試みが数多く行われている [1][2][3][4]．

[1]は，音声感情認識システムを設計する際，3つの重要な

事柄に対処するための感情分類についての調査をしている．

3つの重要な事柄とは，音声表現に対する適切な特徴の選

択，適切に感情を分類するための案，感情的言葉のデータ

ベースを用意することである．[2]は，音声感情認識の最も

重要なマイルストンの概要について記している．そのほか

にも，言葉によるユーザインタフェースが一般的になって

いる中で，自然なやり取りの重要な事柄である感情モデリ

ングが欠けていることを強調している．[3]は，脳波や脈拍

といった生体情報を用いることで，ユーザの感情推定を行

う手法を提案している．[4]は，感情を区別する方法，感情

の機能とは何か，前提の普遍性の証明を説明する方法，感

情に特有の生理学があるか，などのような問いについての

考えが記されている．

2.2 エージェントが感情表現を行う研究

エージェントが感情表現を行う研究が数多く行われてい

る [5][6][7][8]．[5]は，ぬいぐるみの眼球内にある気泡を動

かすことで，ぬいぐるみに対して生命感を与えている．手

足や身体全体を動かすことに比べて極めて小さな動きで人

に知覚させ，感情表現することを試みている．[6]は，エー

ジェントが首を振ったり頷きながらユーザの発話を聞くこ

とで，ユーザがエージェントに対して話を聞いてもらって
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いると感じることができるようにしている．[7]は，単純な

物体に自分の振る舞いをデフォルメした振る舞いをデザイ

ンすることで対人反応にどのような変化が生じるか検証し

ている．ユーザの振る舞いを棒人間にデザインし，その振

る舞いに対して感情を推測し，共感することができると示

唆している．[8]は，ユーザに対してエージェントが発話テ

ンポを同調させることにより，話者間の共感を生み出すこ

とを検討している．

3. 研究課題

心の中にある話を他者に聞いてもらい，共感してもらう

ことは，多くの人にとって心の安定，ストレス解消に繋が

る [9]．しかし，忙しい現代社会において，家族・友人が

いつでもこのような話の聞き手になってくれるわけではな

い．そもそも，このような聞き手がいないという人も少な

くない．

近年では，話の聞き手として，対話型エージェントが注

目されている [10][11]．しかし，既存技術には大きく分け

て 2つの問題がある．

1つ目の問題は，共感の前提となる感情推定の技術が不

完全であるということである．現在に至るまで，感情推定

の様々な研究が行われている [1][2][3][4]が，現時点で人間

の感情の推定が完璧であるとは言えない．これらのことか

ら，上記のような研究を用いても正確な感情を推定するこ

とは困難である．

2つ目の問題は，既存技術の感情表現の多くが明示的な

表現であり，不完全な感情推定に基づく共感表現に適用す

るとユーザが反感を感じやすいということである．例え

ば，首を振る [6]，ジェスチャを行う [10]，発言する [8][11]

という手段は明示的な感情表現であると言える．もしエー

ジェントがこれらの表現手段で不正確な感情推定に基づく

共感表現を行った場合，ユーザとエージェントとの間に感

情の相違が生まれ，ユーザはエージェントが自分の感情を

理解していない，共感してくれていないと感じやすいと思

われる．

以上の問題を解決するための手段はいくつか考えられ

る．例えば，1つ目の問題について，感情推定技術を高度

化することもその 1つである．しかし，感情推定技術は現

在もなお発展途上の技術であり，近い将来において感情推

定技術が完全になることは想像しにくい．

そこで，本研究では，1つ目の問題の解決は本研究の対

象外とし，2つ目の問題の解決に取り組む．すなわち，感

情推定が不完全であってもユーザに受け入れてもらいやす

い，エージェントの共感表現の確立を研究課題として設定

する．

4. 提案方式

3章の研究課題を達成するために，我々は 2つの仮説を

図 1: エージェントの外観

立てた．

1つ目の仮説は，エージェントの見た目・表現方法の曖

昧性を高めることで，エージェントの共感表現の曖昧性も

高まるということである．

2つ目の仮説は，エージェントの共感表現が曖昧である

場合，エージェントによるユーザの感情推定が多少不正確

であっても，その感情推定に基づく共感表現をユーザは自

身に都合の良いように解釈し，ユーザはエージェントに共

感されていると感じやすいということである．

上記の仮説に基づき，我々は，見た目と表現方法の曖昧

性が高い共感表現エージェントを提案する．

5. 実装

本章では，見た目と表現方法の曖昧性が高い共感表現

エージェントの実装方法について述べる．

エージェントは，見た目の曖昧性を高めるために，生物を

想像させない抽象的な形状を採用することとし，具体的に

は直方体とする．また，表現方法の曖昧性を高めるために，

言葉のような表現方法よりも多義的な表現方法であると

考えられる”動き”を用いて，共感表現を行う．動きは [12]

より，エージェントの感情をユーザに想起させることが可

能である．多義的な表現方法の動きを用いると，ユーザが

都合よく解釈しやすいため，ユーザは自身の感情に対して

エージェントが同じ感情を抱いていると感じやすくなる

と考えられる．そして，素材を布にしたことで，ユーザは
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感情 挙動/方法

喜び 物体が左右に傾くことを繰り返す

左右に付けた糸を交互にサーボモータで 4 回引っ張る

驚き 物体が後ろに傾き一度震えた後固まる

後ろに付けた糸をサーボモータで引っ張り，振動モータを約 1 秒作動しその場で固まらせる

哀しみ 物体が前に傾き固まる

前に付けた糸をサーボモータで引っ張り，その場で約 4 秒固まらせる

恐れ 物体が震える

振動モータを約 4 秒作動させる

怒り 物体の左下が上下に動くことを繰り返す

下につけたサーボモータで物体を上下に 4 回作動させる

嫌悪 物体が後ろに傾き物体が左右に傾くことを繰り返す

後ろに付けた糸をサーボモータで引っ張り，左右に付けた糸を交互にサーボモータで 4 回引っ張る

表 1: エージェントの挙動

図 2: エージェントの内観

エージェントに対して愛着を感じ，親しみを感じやすくな

ると思われる [13][14]．エージェントの外観を図 1，内観を

図 2に示す．エージェントの上部には，振動モータ 1つと

糸が取り付けられており，糸は布に直接取り付けられてい

る．内部にはサーボモータが 5つ取り付けられており，う

ち 4つには，上部の 4辺に取り付けられた糸と結び付けら

れている．これにより，糸を巻き取ることでエージェント

の形状を変化させることができる．下部には振動モータと

ザーボモータを制御するためのマイクロコンピュータが取

り付けられている．

エージェントが表現を行う感情は，Ekmanの [4]をもと

に，喜び，驚き，哀しみ，恐れ，怒り，嫌悪の 6種とする．

エージェントは振動モータとサーボモータにより，揺れた

り，形状を伸縮させたりすることで動きを行い，感情を表

現する．具体的なエージェントの各感情の表現方法は表 1

のとおりである．この表現方法については，日常コミュニ

ケーション中に人が行う動きをもとに，著書 6名が議論の

上で決定した．

6. おわりに

話の聞き役として注目されている対話型エージェント

は，共感の前提となる感情推定の技術が不完全である問題

や，不完全な感情推定に基づく共感表現の多くが明示的で

ユーザが反感を感じやすい問題があった．

これらの問題を解決するために，エージェントの共感表

現を曖昧にすることで，ユーザがエージェントに共感され

ていると感じやすくなるという仮説に基づき，見た目と動

きの曖昧性が高い共感表現エージェントを提案した．今後

は，既存の感情推定技術と本研究で提案したエージェント

を組み合わせて，ユーザに対してエージェントが共感して

いることを示せているか検証していく予定である．
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