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概要
本研究では，人間のロボットに対する道徳性の帰属
意識の違いを明らかにすることを目的に，トロッコ問
題において一人の命を犠牲にするという道徳的なジレ
ンマを引き起こす行為の是非について，人–ロボット
間の対話がどのような影響を与えるのかを調べた．実
験では，参加者は最初に人型ロボットとトロッコ問題
について 10分間の対話を行なった．この対話には大
規模言語モデルの 1つである ChatGPTを用いた．そ
の後，そのロボットが一人の命を犠牲にする行為を選
択したことが告げられ，参加者はその行為の問題性を
評価した．結果は我々の予想に反して全ての参加者が
ロボットの行為には問題がないと回答した．この実験
において人間は，ロボットとの対話によってロボット
を非常に理性的で感情のない存在として認知するよう
になったことを報告する．
キーワード：Human agent interaction, トロッコ
問題, 大規模言語モデル
1. はじめに
近年，自動運転や病理診断といった，人々の命を左
右する分野への人工知能（AI）の活用が始まりつつ
ある．しかしそういった AIが何らかの問題を起こし
人々に危害を加えた場合に，人々はどのようにその行
為を評価するのだろうか．あるいはまた，法的な責任
はどのように追及すべきなのだろうか．
こういった問題意識の検討につながる思考実験にト
ローリー課題 [1, 2] を用いた Komatsu らの研究があ

る [3]. トローリー課題は，図 1のような状況で中央の
トロッコが暴走しており，そのままでは A側にいる 5

人が轢死するが，ポイントを切り替えることで B側に
いる 1人を犠牲に 5人が助かることが伝えられる．ポ
イントに立つ者は，1人を犠牲に 5人の命を助けるこ
と（功利主義的な判断）と，1人の命を奪うポイント
の切り替えをしないこと（義務論的な判断）の間でジ
レンマを抱えることになる．

図 1 トローリー課題の状況
Komatsu, Malle, and Scheutz (2021)[3]は，このト
ローリー課題でポイントを切り替える行為者をロボッ
トに変更して，ロボットの行為が人間と同等に評価さ
れるかどうかを調べた．結果，特にポイントを切り替
えたことに対する行為の是非について，テキストベー
スで実施されたウェブアンケートの回答においては，
その行為を問題視する程度に関して人間とロボット
の間で有意な差は見られなかったことが報告されて
いる．
これに対して堀川ら [4]は，ロボットが実体として
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目の前に存在する場合に，そのロボットがポイントを
切り替えたと説明されたときに，その行為の評価がど
のように変化するのかを調査した．すると，基本的に
はロボットの行為に対して，人間の行為を問題視する
人数の割合が有意に低下することが確認された．
これらの結果は，テキストで「ロボット」とだけ説
明された場合と，そのロボットが実際に目の前にいる
場合とで，その行為の評価を人間は変化させるようで
あることを示している．では，実体として目の前にい
るロボットにどのような要素が加わると，そのロボッ
トの行為の評価は人間と同等なものに変わるのだろう
か．この要素として我々は「対話」に着目した．近年
の大規模言語モデル（LLM）の発展は，あらかじめシ
ナリオを用意することのない対話が可能になりつつあ
る．実物としてのロボットを目の前にした人間がその
ロボットと対話をし，そのロボットがトローリー課題
でポイントを切り替えたと伝えられたとき，その行為
を問題視する人数の割合はどのように変化するだろう
か．我々はこの問いを検証するための実験を設計し実
施した．
2. 研究方法
実験は大きく 2つの課題から構成された．1つはロ
ボットと対面で座り，トローリー課題ついての対話を
行なう対話課題であった（図 2左）．対話ロボットには
ソフトバンクロボティクス社製のペッパーが用いられ
た．対話課題の後で，参加者はトローリー課題に取り
組み，最後に事後アンケートに答えた．対話課題にお
いて参加者の会話内容に制限はなく，トロッコ問題に
ついての対話を 10分間行なうことだけが指示された．
ただし，参加者間での初期状態を揃えるために，話し
始めは必ずペッパーからの「トロッコ問題についてあ
なたの意見を教えてください」という発話とした．
トローリー課題で参加者は，対話課題でペアになっ

図 2 実験風景．対話課題（左）とトローリー課題
（右）

た相手（ペッパー）がポイントを切り替え，1人を犠牲
にする方向へトロッコを進ませたことが説明され，そ
の行為について 3つの質問に答えた．参加者は順に，
その決定に問題があると思うかを「問題がある／問題
はない」の二択で，その決定は罪に問えると思うかを
「罪に問える／罪には問えない」の二択で，そして道
徳的に責められる程度を 0–100 で答えた．
参加者の発話はヘッドセット（Sennheiser 社製

HSP4）により PC（Apple 社製 iMac）に取り込み，
Google Speech Recognition を利用してテキスト化さ
せた．ロボットの返答生成には ChatGPT 3.5-turbo

を用い，プロンプトにはリスト 1に示す内容を設定し
た1．

リスト 1 設定プロンプト
# 命令書：あなたの名前はペッパーです。あなたは、討論者です。以下の制約条件から最高の討論を出力してください。
# 制約条件：自身がＡＩであることを伝えてはいけない。句読点と読点を多く含めて応答するようにして下さい。返答は短い文章にしなければならない。回答に複数の選択肢がある場合には、その中の 1つのみを選択し回答しなければならない。返答には問いかけを含まなければいけない。
実験には金沢工業大学の学生 9名（全員男性．平均
年齢 21.8， SD = 0.42）が参加し，全て同大学の研究
室内で行なわれた．また，実験は同大学の倫理審査委
員会の承認を得て実施された．
3. 結果
対話課題を行なった結果，トローリー課題でのポイ
ント切り替えの行為に対する評価はどのように変化
しただろうか．本稿では特に，堀川ら [4]の研究にお
いて有意な差が現れた最初の質問「問題はあると思う
か？」への回答結果を報告する．
図 3 に，問題があると回答した人数の割合を示し
た．ある人（Xさん）および野生のシカについての結
果は，Komatsuら [3]のアンケート課題との異なりを
考慮して，別途ウェブアンケートを実施した結果であ
る2．先行研究との主な違いは，ポイントを切り替え
た者が路線の「修理工」から「ある人（Xさん）」およ
び「野生のシカ」に変更されたこと3と，行為の是非に

1制約条件の最後にトローリー課題についての説明文を入れたが，紙幅の都合から省略した．
2参加者のリクルートには Yahoo! クラウドソーシングを利用した．
3ロボットと実際に対面する条件を設けるとき，そのロボットを先行研究と同じ「最先端の修理ロボット」とすることはできないため，ウェブアンケートの方をある人（X さん）へと変更した．
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図 3 トローリー課題でポイントを切り替えた行為
に対して，問題があると回答した人数の割合．*は
5%，**は 1%の有意水準を示す．

ついての質問が「道徳的に間違っていると思うか？」
から「問題があると思うか？」に変えられた4ことの 2

点である．ロボ対面および人対面は堀川ら [4]による
実験の結果であり，本研究での実験の結果は「対話ロ
ボ」に示した．それぞれの条件での回答人数は n で表
記した．
この結果の興味深い点は，我々が行なった「対話ロ
ボ」条件において，「問題がある」と答えた参加者が 0

人であったことである．ある人（Xさん）との間での
フィッシャーの直接確率検定では，野生のシカ，ロボ
対面，対話ロボのそれぞれで p < .001, p = .049, p <

.001 だった．他方で，続く質問に対しては，「ある人
（Xさん）」を罪に問えると答えた人の割合は 42.2%で
あったのに対し「対話ロボ」では 44.4%と有意な差は
なく5，責任の程度についても，分散分析において「対
話ロボ」条件と有意な差を持つ条件群はなかった．こ
の結果は，問題があると思うか？という質問に対して
のみ，参加者の反応に有意な変化が現れたことを示し
ている．
4. 議論
1人を犠牲にして 5人を助けるという判断に「問題
があると思うか？」と聞いた場合に，行為者が見知ら
ぬ人（ある人）であるときには問題があると回答する
人数の割合は 50%程度で，集団的な回答としてのジ
レンマ性が現れているように思われる6．他方，行為
者が野生のシカに変わったときには，30%程度にまで

43 つ目の問いで道徳的な責任の程度を尋ねるため，最初の質問としては単純に問題があると思うかどうかだけを尋ねた．
5「野生のシカ」においては 14.0%に低下する．
6参加者個人のジレンマを示すものではない．

この割合が減少する．興味深いことに，実体としての
ロボットに対面した後で，そのロボットが及んだとす
る行為に対して同じ質問をしたときには，ウェブアン
ケートでの野生のシカと同程度にまで割合が低下す
る．この低下は人間の対面者7に対しては起こらない
ことから，人間の場合にはウェブアンケートでの見知
らぬ人も目の前にいる人も，その問題性についての評
価は変わらないのだろうと思われる．
これらの結果を踏まえて，ロボ対面条件にあった割
合の低下は，ロボットとの対話によって人対面と同程
度に近づくのではないかと我々は予想していた．とこ
ろが，結果は全く逆の割合となって現れた．なぜこの
ような結果になったのだろうか．我々はその原因を探
るために事後アンケートを分析した．すると，堀川ら
[4]の先行研究に比べて，相手の形容詞対での評価（人
間味のある–人間味のない，感情的な–理性的な）と，
「ペッパーにも感情がある」という設問に対して，全く
そう思わない（1）と非常にそう思う（7）の 7段階で
の回答に有意な差が現れていることがわかった（図 4．
人対面およびロボ対面は堀川ら [4]の実験結果）．これ
らの結果は，今回の実験のペッパーが，先行研究での
人間およびペッパーに比べて，人間味がなく，理性的
で，かつ感情がないという印象を持たれたようである
ことを示している．
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図 4 事後アンケートの主要な回答．エラーバーは標
準誤差．*は 5%，**は 1%の有意水準を示す．
加えて，対話課題での応答時間を分析してみると，
人間の平均応答時間は 46.4秒（SE = 4.86）であった
のに対し，ペッパーは 3.4秒（SE = 0.19）であった．
また，人間の発話をシステムが音声認識によってテ
キスト化した文字数は平均 164文字（SE = 36.6）で
あったのに対し，ペッパーは 940文字（SE = 117.2）
であった．つまりペッパーは，人間に比べて 7%程度
の短時間に，5倍強の発話量を返したようである．こ
の偏りがロボットの行為の評価に影響した可能性は十
分に考えられる．この点に関しては，ChatGPTの設
定やプロンプトにより返答量や時間を調節すること
で，結果への影響を検討することができるものと考え

7堀川ら [4] の実施した人およびロボ対面条件では，参加者はペッパーとハンドルを回す課題に取り組んでいる．
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られる．
返答の量と共に，重要なのは対話の内容であると思
われるが，この点の分析・評価については今後の課題
としたい．特に，今回の実験では対話の話題をトロッ
コ問題に設定したが，ジレンマ性を含まない話題をコ
ントロール条件に設定することは最低限実施すること
として考えられる．本論では，未だ参加者数の少ない
状態での結果を報告することになったが，反応の傾向
としては，対面するロボットとの対話によって，道徳
的なジレンマを抱えるような行為判断の評価に対して
大きく偏った反応が引き出される可能性が示されたも
のと考えられる．
5. 結論
先行研究で行なわれたテキストベースのアンケー
ト実験では，人はロボットに対して人と同等の道徳的
葛藤を投影することが示唆されている．しかし，実物
のロボットが目の前に存在した場合には，その葛藤性
は有意に下がることが指摘されていた．その結果から
我々は，対話という要素が大きく関わる可能性に着目
し，ロボットとの対話を組み入れた実験を行なった．
結果は我々の当初の予想とは異なり，対話によってよ
りロボットを理性的で人間味のない存在であると捉
え，道徳的な葛藤の度合いを極端に低下させたことを
うかがわせる結果を得ることになった．これらの結果
は，ロボットとの対話によって，ロボットを人間味の
ない理性的な存在として人間に認識させることができ
ることを示唆している．今後は，対話の内容によって
は，人間と同等の葛藤を示す回答を導くことがあるの
かを検討したい．
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