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This paper addresses the relation among intention attribution, unexpectedness and deception. Unexpectedness
indicates that a current strategy for understanding an observing behavior is no longer useful, and as a result,
it trigges intention attribution to rationally understand the behavior. Deception is a class of behavior, which is
realized by noticing an unexpectedness in the behavior, and cannot be understood without attributing intentions.

1. はじめに

本稿のタイトルは「人を騙す HAI」であるが，本稿の目的
はロボット（エージェント）が人間を騙すためのアルゴリズム
や倫理的問題を論じることがではない．本稿では，機械である
ロボットに騙されたと感じることが，人間がロボットのことを
人間的な（心を持った）存在としてみなしているという証拠に
なり，騙しのような意外性のある振舞の実装が HAIを考える
上で重要であることを論じる．
ロボットは機械である．しかし，機械を超越した存在であっ

てほしいという願望を人々は持つ．その願望にはロボットに心
が宿って欲しいというものが含まれている．意識を持つことや
記憶を持つことなど，心の定義は様々であるが，ここではひと
まず心理学で心的状態として定義される願望，信念，意図を心
と考え，その中で特に意図 (intention)を持っているように見
えるロボットを作ることを考える．ロボットが本当に心を持っ
ていることと心を持っているように見えることは別の問題であ
る．ロボットが真に意図を持ち得るかどうかと意図そのものが
何であるかについて議論することは本稿の範囲外と考え，意図
を持っているように見えることにのみ焦点を当てる．なお本稿
では，目的地や目標物のような物理的実体が心的に表象された
ものを意図と呼ぶ．
対象が意図を持っているように見えるのは観察者がその対象

に対して意図を帰属 (intention attribution)するからである．
これは，意図が実際に観察対象の内部に存在するかどうかに関
係なく，また，存在したとしても，真の意図が何であろうと観
察者が恣意的に想定するものであることを意味する．心を持っ
ているようなロボットを作るためには観察者としての人間が心
を持っていると感じる要因をロボットに実装すればよい．外見
は一つの要因であるが，本研究では振舞，特に人間とロボット
のインタラクションにおける振舞の性質について考える．それ
では，人間はどのような振舞の性質を持つ対象を意図的主体と
して捉え，機械として捉えるのだろうか．その答えの糸口は，
機械-人間という概念的分類が振舞予測の観点から有効だとい
うことにある．
振舞予測戦略の違いから意図的主体と機械の違いを考える．機

械に対しては我 は々機能的観点から理解しようとする．Dennett

はこの戦略を設計スタンスと呼んでいる [Dennett 87]．対象
の機能的理解には目的論的 (teleological) 解釈と法則による解
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釈の二つの側面がある．目的論的解釈とは，その対象物が何か
の目的のために設計されたもの，もしくは何かの目的のために
使用されるというように，設計者や使用者を想定した上で目的
を帰属するというものである．設計された人工物のもう一つの
側面は，それがメカニズムやアルゴリズムなど，入出力関係の
恒常性を保つ特定の法則の上に成り立っているということであ
る．椅子の「座るためのもの」という解釈は目的論的解釈であ
り，「上に載せた物体の高さを常に一定に保つ」という解釈は
物理法則によるものである．前者の解釈では，着座という行為
の最終（目標）状態が注目され，後者の場合は，同じ入力に対
して常に同じ出力を担保するという法則性が注目されている．
この二つの視点に基づいて「機能」を再定義すると，「法則性
の目的論的説明（解釈）」であり，設計スタンスは対象に法則
と目的の両方を帰属するものだと言える．
機能的理解は自然に存在する対象についてもなされる．例

えば，適当な高さの直方型の岩は椅子と同様の物理的恒常性
を持っており，行為者を想定することで座るという機能を帰属
することができる．また，多くの生物の振舞は設計スタンスに
よって理解し予測できる．本能として埋め込まれた反射的振舞
は，入出力関係を規定したルールとその目的（観察者が恣意的
に帰属するものではあるが）によって理解することができる．
ただしこの場合は，創造主を想定する場合 [Kelemen 05]を除
いて，目的は主体そのものに帰属される．
人間の振舞は目的論的解釈が可能である．しかし，人間の振

舞を設計スタンスの法則的側面によって理解しようとすると破
綻する．なぜなら，人間の振舞を決定している神経基盤に入出
力関係の恒常性を担保する規則性が存在しない，もしくはその
ような規則が存在し，人間の振舞が決定論的に解釈可能だとし
ても，入出力関係を規定する規則が多様すぎて知覚者の認知能
力を上回るからである．そこで使われる戦略が心的状態を仮定
するという方法である．

2. 意図スタンスと意外性

願望，信念，意図などの心的状態を帰属し (mental state

attribution)，他者の振舞の理解と予測を行う戦略を意図スタ
ンス (intentional stance)と呼ぶ．意図スタンスの採用を可能
にしているのは，心の理論 (theory of mind)と呼ばれる認知
的枠組みである．近年，その認知的枠組みを実現している神経
基盤が明らかにされつつある [Gallagher 03]．意図を推測して
いる際に上側頭溝や前部傍帯状皮質などの特定の部位が賦活す
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ることが知られており，それら心の理論関連部位の賦活が意図
スタンスを採用していることの客観的指標となっている．

2.1 設計スタンスとの違い
設計スタンスと意図スタンスはどちらも目的を帰属すると

いう意味では同じであるが，目的を帰属するのが観察対象その
ものであるか，観察対象の設計者や使用者であるかという点で
異なる．別の言い方をすると，その違いは「目的が振舞を駆動
する」か「法則によって駆動された振舞が特定の目的のために
なっている」かの違いである．
設計スタンスでは設計者や操作者を想定した上で目的を帰属

する．行動主体の目的を想定しなければ設計スタンスを定義で
きないので，設計スタンスの基礎になっているのが意図スタン
スだという考えがある．Kelemenは，幼児が「山は登るため
のもの」，「雲は雨を降らせるためのもの」などのように，様々
な主体に対して偏執的に目的論的解釈をしてしまうことと，創
造主としての意図的主体を想定することの間に関連があること
を主張し [Kelemen 05]，設計スタンスが意図スタンスから分
化すると述べている [Kelemen 07]．これは発達心理学の知見
からも妥当なものである．近年の研究によって 4から 6 歳ぐ
らいの間に設計スタンス的理解をするようになると言われて
いるが，これは意図スタンスの萌芽よりも随分遅い．そこで，
Kelemenは次のような 3段階を考えた．子供は，まず最初に
人工物が意図的な行為の終端に関連していることを理解する．
そして，人工物がその目的を体現するものとしての理解がなさ
れる．そして最終的に，それほど明確に意図を想定しなくても
目的そのものだけを直接理解可能な設計スタンスが確立すると
いうものである．
このように意図スタンスと設計スタンスは関連があるが，二

つのスタンスの決定的な違いは振舞の原因を帰属する際に法則
性を想定するか意図を想定するかの違いである．設計スタンス
でも意図は想定するが，それは振舞を規定するための法則性を
導出するための意図にすぎない．別の言い方をすると，意図ス
タンスを採用すべき対象は意図に基づいて振舞を自由に変化さ
せることができるのに対して，設計スタンスを採用すべき対象
は振舞が法則性に縛られているということである．

2.2 意図帰属を引き起こすきっかけ
意図スタンスを用いることの利点は，一見すると脈絡のな

い複雑な振舞が，意図を帰属することによって単一の概念とし
て抽象化されることである．そして，一旦意図を帰属してしま
えば，その対象が将来や別の状況でどのような振舞をするかを
予測可能なことである [Dennett 87][Gergely 95]．帰属する意
図は観察者が恣意的に推測するものではあるが，観察対象が合
理的な目的遂行者であることを仮定すれば，状況が異なっても
振舞の予測が可能であるため，この戦略は頑健である．また，
意図スタンスは，意図を恣意的に帰属することで，冗談や嘘，
皮肉といった表面的な振舞と心的状態の乖離を解決し，それら
を合理的に解釈することも可能にする．
ロボットは機械であるが，数多くの研究結果によって人間が

ロボットに対して意図スタンスを採用する可能性があることが
示唆されている．コンピュータ科学の分野では，コンピュータの
社会的反応に対して人間が対人的反応を示すことはよく知られ
ている [Reeves 98]．また，コンピュータスクリーン上の単純な
図形の運動を観察した人間が，図形に対して人間的属性を帰属
することが知られている [Heider 44][Dittrich 94][Bassili 76]．
人間がロボットに対して意図帰属をするかどうかを調べた

研究がある．Wangらはヒューマノイドロボットの頭部の動き
方が意図帰属に影響を与えることを示した [Wang 06]．また，

fMRIなどを用いて脳内の心の理論関連部位の活動を観察する
ことによって調べた研究がある [Krach 08]．この研究では，異
なる外観を有するロボットと囚人のジレンマゲームを対戦中の
被験者の脳活動を fMRIを用いて調べることによって人間らし
い外観になるほど心の理論ネットワークの賦活が大きくなるこ
とが示されている [Krach 08]．また，発達心理学の分野にお
いて，6.5ヶ月児がヒューマノイドロボットに対して目的志向
性を帰属することを示した実験 [Kamewari 05]，Meltzoff の
[Meltzoff 95] 実験パラダイムをロボットに適用し，ゴール状
態に達しない未完成のタスクを見せられた幼児がそのタスクを
完遂できるかどうかによって調べた研究 [Itakura 08]がある．
人間がコンピュータや図形の振舞に対して人間的属性を

帰属できることは，人間らしさを感じるために必ずしも
外見が人間に類似している必要はなく，振舞やインタラク
ションの様式がそれらしいものであればよいことを意味す
る．そのような観点から，認知科学の分野では，人間的属
性，特に意図を帰属するために必要な振舞の属性を調べた
多くの研究がある．それらの研究では，外見 [Krach 08]，自
己推進性 [Baron-Cohen 95][Premack 94][Heider 44]，随伴性
[Bassili 76]，目的志向性 [Dittrich 94]などが意図帰属の原因
として挙げられている．また，Heider[Heider 58]は人間的な
振舞を特徴づける本質的な性質として，異なる状況においても
同じ終極に到達するという等終極性の重要性を主張した．例え
ば，落石などの物理的な現象は，環境が異なると終極状態が異
なるのに対し，目的を持った人間は状況が異なっても別の手段
を用いて同一終極に到達することができるというものである．
複数の行為系列が同一の終端に到達するのを観測することに
よって，観察対象の振舞を駆動している意図が同定できるため
に等終極性は意図の推定に寄与する．

Dennett や Gergely らは意図帰属の目的が振舞の
予測であるという観点から，合理性を前提とするこ
とが 心的状態の帰属に 重要であると主張し ている
[Dennett 87][Gergely 95][Csibra 07][Gergely 02]．こ の
主張は次の論理に基づいている．行為者は欲求に基づいて行
動を開始し，信念 (何を知覚し記憶しているか)に基づいて行
動を計画する．その際に，損失するエネルギーを最小にする，
であるとか最短時間，最短経路で到達することいった合理性
が考慮される．観察者が行為者の振舞を理解するためには行
為者の欲求，信念，意図を知ることが必要不可欠であるが，
観察者が直接知覚できるのは表面的な振舞だけなので，それ
らの心的状態は何らかの方法によって推測するしかない．し
かし，振舞から意図を同定することは不良設定問題なので，
様々な制約を想定した上でもっともらしいものを想定するし
かない．このときに合理性を仮定すると，帰属するべき意図
の探索範囲を限定できるために，推測が容易になる．さらに
合理性は等終極的結果の観測と組み合わせることによって意
図推定を容易にする．しかし，合理性がより重要な役割を果
たすのは，将来の振舞を予測するときである．等終極性は意
図の同定に貢献するが，異なる状況においてそのエージェン
トがどのように振舞うかを予測することはできない．しかし，
状況認識を共有しており，合理性に基づいた最適な行動を選
択するという前提があれば，行為者の行動と観察者の予測が
一致する可能性が高くなる．合理的振舞が目的 (意図)と制約
の関数として生成されるため，目的と制約が既知であれば生
成される振舞がほぼ一意に定まるからである．

2.3 意外性
前説で挙げた属性はいずれも意図帰属を引き起こすきっか

けや意図を推測するための根拠になり得るが，それらの属性が
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観測されたからと言って必ずしも意図スタンスを採用しなけれ
ばならないことはない．自律ロボットの多くは自己推進性や目
的志向性など先に挙げた属性を備えている．特に Dennettと
Gergelyの主張する合理性に関して言えば，機械であるロボッ
トは特定の目的を実現するための合理的手段を工学的に実現
したものであるので振舞は合理的である．しかし，ロボットが
合理性を備えているからと言ってロボットに意図を帰属する必
要はない．なぜなら，ロボットの振舞は普通，設計スタンスに
よって，メカニズムやアルゴリズムなどの法則を想定すること
で理解がなされるからである．意図帰属の際に仮定される合理
性は，帰属するべき意図の探索範囲限定のためのものであり，
そもそも目的と振舞の関係が固定されている機械の振舞理解
に，その原因となるような意図を帰属する必要はない．
この事実が意味することは，法則が帰属できてしまう限り意

図を帰属する必要がなく，ロボットが機械を超越した存在にな
り得ないということである．では，ロボットに意図帰属をさせ
るためにはどうすればよいのだろうか．我々は振舞に心を感じ
るのは心を感じる必要があるからだと考える．そこで，意図帰
属が必要もしくは有益に働く状況を考える．そのような状況と
は振舞の多様性が観測される状況である．意図的主体の振舞の
多様性は１)意図遷移の結果としての振舞の変化，２)特定の
意図がバリエーション豊富な振舞を生成すること，３)意図と
振舞が一致しない場合（嘘，皮肉など）があること，に起因し
ている．これらの原因によって多様な振舞が生成されるので，
その振舞の起源になっている意図を推定することは，単一のシ
ンボルで抽象化することによる認知負荷の軽減と振舞予測の簡
単化に貢献する．このことは，振舞の多様性が意図帰属による
振舞理解戦略が有効であることを示す信号になっていることを
意味する．そこで，振舞の多様性を示唆すことができる要因を
考える．
振舞の多様性は方策の変化から生まれる．振舞の起源が意

図であるならば，方策の変化は意図そのものが遷移したか，同
一の意図を実現するためのインスタンスとして方策が変化し
たかのいずれかである．観察者の視点からすると，後者の場合
には適切な意図を帰属していれば，方策の変化を吸収できるの
で，帰属した意図を変更する必要はない．しかし，前者の場合
と後者の場合であっても誤った意図を帰属していた場合には，
正しい意図を帰属しなおさなければならない．誤った意図帰属
は誤った予測につながるからである．そのために，帰属してい
た意図が観察対象の現在の振舞を説明するために適切なもので
あるかどうかを判定することは重要である．これは，予測と観
測が一致しているかどうかを判断することによって行われる．
予測と観測の不一致は意外という主観的概念を生成する．すな
わち意外性は意図帰属を再度行わなければならないことを知ら
せるための見逃してはならないは重要な信号だと言える．
脳活動の観測によって予測の不一致が意図帰属と関係が

あることが示唆されている [Pelphrey 03][Saxe 04]．Saxeら
[Saxe 04]は予想していた重さと違った重さの箱を持ち上げる
人の映像が，予想と一致した重さを持ち上げる人の映像よりも
STSの有意な賦活を引き起こすことを示した．また，Pelphrey

ら [Pelphrey 03]は，映像中の歩行する人間が衝立の後ろを通
過する際に，しばらく止まって現れない場合に，普通に通過す
る場合よりも STSの有意な賦活を引き起こすことを示した．
STSは心の理論に関連した領域と言われているので，これら
の研究は予測との不一致が意図帰属に何らかの形で関連してい
る可能性を示唆している．しかし，意図帰属との関係を明示的
に確認しているわけではない．
意外性は設計スタンスによっても解釈できる．設計スタンス

では対象の振舞を法則によって理解しているので，意外性を感
じることは帰属していた法則が誤っていたかその法則が崩れた
ことを意味する．後者の場合は事故か故障である．しかし，い
ずれの原因によっても意外性を説明できない場合には意図帰属
による理解を行うものと思われる．

3. 意外性と騙し

前章の議論から，「例えロボットであって意外な振舞をした
場合には意図帰属が行われることがある」という仮説を導くこ
とができる．冗談や皮肉，嘘，騙しなどは意外性が含まれ，意
図帰属を行わない限り理解できない振舞である．これらの振舞
では表面的な振舞と意図が乖離しており，表面的な振舞から直
接推測できる意図とは異なる意図を帰属しない限り振舞の合理
的解釈はできない．そして，それらの振舞の真の意図が認識さ
れるきっかけは意外性である．
ここで，騙しに注目して意外性と意図帰属の関係について

考える．騙しは特定の振舞のクラスを説明する概念で，その定
義は意図的に相手の錯誤を引き起こすことである．騙しが成立
するのは心的状態が外部から観測不可能だからである．行為者
の視点から見ると，「騙そう」という意図のもとに生成された
一連の振舞は一貫している．しかし，観察者は行為者の表面的
な振舞に誘導されて誤った意図を帰属してしまう．騙されたこ
との認識は帰属している意図と振舞の乖離に気付くことで起こ
る．例えば，詐欺にあったことに気付くのは，代金を支払った
のに商品が届かないなど，通常の商取引の手順を逸脱した事象
の発生である．このように，錯誤の認識が発生するのは相手の
行為に不整合が発生し，それまでの解釈が意味をなさなくなる
ときである．この不整合は観察者に意外性を感じさせる．以上
のことから，意外性が騙し認識のきっかけになると言える．
上述のような振舞の不整合は設計スタンスによっても解釈で

きる．意図スタンスでは騙しと解釈されるが，設計スタンスで
は，事故や故障（相手の認知的故障，送金や物流システムの故
障）であると解釈される．いずれの場合もこの不整合をうまく
説明できるが，騙しであるという解釈は意図帰属を行わなけれ
ば発生しないため，ある振舞に対して騙されたと感じることは
その振舞に対して意図帰属を行ったという証拠になる．
意図的な騙しは生物の中でも人間と高等霊長類にしかできな

い特殊な振舞である [Byrne 95][Hare 06]．騙しを実現，認識
できるのは心の理論を持つからであり．心の理論を持たないと
される自閉症者は騙しの認識ができないと言われている．例え
ば，自閉症者は他者が達成しようとしていることを物理的な妨
害によって阻止することはできるが，騙すことによって阻止す
ることはできない [Sodian 92]．また，自閉症者は，騙しなど
の心的状態への反応が含まれたアニメーションの説明すること
を求められたとき，健常者よりも正確に記述することはできな
かった [Abell 00]．Castelliらは fMRIを用いて Heiderらと
同様のアニメーションを使って実験を行った [Castelli 00]．そ
の中で，アニメーション中の対象が騙し，説得，嘲り，驚かす
などの振舞を行った場合に目的指向的振舞やランダムな振舞よ
りも心の理論関連部位が賦活することを示した．
意外性がロボットに対する意図帰属を引き起こすことを明示

的に調べた研究は我々の知る限り存在しない．しかし，意外性
に明示的に言及していないものの，騙されたことの認識が意図
帰属の証拠となるという動機のもとに，人間がロボットに騙さ
れたと感じるかどうかを調べた研究がある [Short 10]．Short

らは上半身ヒューマノイドロボットによるじゃんけんタスクを
取り上げた．ただ，彼女らの研究における騙しはどちらかと言
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うと，不正やごまかし (cheat)に属するものである．彼女らは
不正なし（統制），口頭不正，動作不正の 3条件によって実験
を行った．口頭不正条件では，ロボットはじゃんけんの手を出
した後，負けていたとしても「勝った」と宣言する．動作不正
条件では負けていたとしても，物理的に勝ちの手に変形させ，
「勝った」と宣言する．彼女らの仮説は口頭不正は故障（認識
エラー）として認識され，動作不正は騙しとして認識されると
いうものであり，実験によってそれらは支持された．また，口
頭，動作の両不正条件で不正なし条件よりも心的状態の帰属が
有意に高かったことが確認された．

4. まとめ

本稿では認知科学の知見を引用しながら，次のような論理を
展開した．人間は対象の振舞の理解と予測のために設計スタン
スと意図スタンスを使い分けている．設計スタンスでは，設計
者の意図とともに機能を実現している法則を推測する．意図ス
タンスでは，振舞を駆動している意図を推測する．ロボットの
振舞は通常設計スタンスによって理解されるが，ロボットが心
を持っているように見えるためにはロボットに対して意図帰属
ができる必要がある．これまでに様々な意図帰属の原因が提案
されているが自律ロボットはそれらを満たしている．そこで意
図帰属の必要性と有用性を再考し，意図帰属を行わなければな
らない状況を考え，振舞の多様性が観察されたときに意図帰属
の必要性が発生することを導いた．振舞の多様性の認識は予測
と観測の不一致から発生する意外性が知覚されたときなので，
意外な振舞は意図帰属を誘発する原因になり得る．そしてこれ
がロボットにも適用されると考え，「ロボットが意外な振舞を
したときに意図帰属が行われる」という仮説を導いた．また，
意外性が含まれ，意図帰属を行わなければ理解できない振舞の
一つとして騙しに注目し，騙しの認識においても意外性がきっ
かけとなることを説明した．
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