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あらまし：ロボットとの英文読み合い競争によって，スピーキングに対する学習者のエンゲージメントを

高めるとともに，自己効力感を向上させるシステムを開発した．本稿では，本システムでのロボットによ

る競争制御および感情表現制御について述べる．また，ケーススタディの結果について報告する．  
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1. はじめに 
学びを支援する人型のソーシャルロボット（学習

支援ロボット）は，学び相手として擬人化傾向があ

り，かつ物理的な身体性を有する点が他の学習メデ

ィアと異なる特性といえる(1)．こうした特性を活か

すことで，存在感のある学び相手として学習者の興

味・関心を惹きつけ，学びの効果を生み出す可能性

が示唆されており，従来の学習支援システム研究で

注力してきた学びの認知面だけでなく，心理面・情

動面も支援できる可能性が拡がってきている．特に，

ロボットの振る舞いを制御することで，人間教師と

学習者間のように学習場や視線の共有を促し，より

自然なコミュニケーションが可能となる(2)．また，

人間が他者とのコミュニケーション時に感じる心理

的抵抗感や恥ずかしさなどネガティブな感情を軽減

することも期待できる． 

筆者らは，これまで英文読み合い（collaborative 
reading）のための学習支援ロボットパートナーシス

テムを開発して，学習の場や視線の共有を促し，人

同士に比べて学習者の心理的抵抗感を大幅に軽減で

きることを確認してきた(3)．本研究では，この知見

を踏まえて，さらに学習者からの英文読み合い，特

にスピーキングに対するエンゲージメントを引き出

し，自己効力感を高めることを目的として，ロボッ

トとの英語スピーキング競争を可能にするシステム

の開発を進めている．本システムの特徴は，ロボッ

トが競争相手の役割を演じ，かつ競争時の感情を表

出することでロボットの擬人化傾向を制御し，学習

者のエンゲージメントを引き出そうとする点にある． 
本稿では，この英語スピーキング競争システムに

ついて述べる．また、本システムを用いたケースス

タディの結果について報告する． 
 

2. 英語スピーキング競争 
2.1 エンゲージメント促進 
エンゲージメント（engagement）とは，興味や楽

しみを感じながら学習対象あるいはプロセスに没

入・熱中することであり，学習者の動機付けにも関

連して学習の主体性を支える重要な役割を担ってい

ると考えられる(1)．しかしながら，学習者のエンゲ

ージメントをいかに引き出すかは，人間の教師にと

っても明らかではない．筆者らは，これまで学び相

手となる学習支援ロボットの振る舞いを通していか

に学習者のエンゲージメントをシステマティックに

促進できるようにするかについて検討してきた(4)．

特に，学習者のエンゲージメントに影響を与える心

的な要因（エンゲージメント要因）に対して，ロボ

ットがどのような支援が可能であり、その支援のた

めにロボットがどう振る舞うべきかを表現するモデ

ルのデザインを進めている(2)． 
本稿では，エンゲージメント要因として競争に着

目し，学習者とロボット間の英語スピーキングレベ

ルの差を制御することを通して，学習者からエンゲ

ージメントを引き出す試みについて述べる．特に，

競争相手としての役割をロボットに与えた上で競争

結果に応じた感情をロボットに表出させるためのロ

ボット擬人化傾向制御手法を提案する．また，英語

スピーキングに対する自己効力感が向上するかどう

かを確かめることで，引き出されたエンゲージメン

トの効果を検証する． 
2.2 ロボットの擬人化傾向制御 
 英語スピーキング競争において学習者のエンゲー

ジメントを引き出すために，本研究では異なる英文

の発話を複数回繰り返す中で，ロボットが有するス

ピーキングレベルに対して徐々に近づき，最終的に

は追い抜き，学習者自らスピーキングの向上を実感

するようなシナリオを想定している．このような競

争シナリオにおいて，競争時のスピーキングの点数

差や勝敗に応じて，ロボットに感情（喜ぶ，焦るな

ど）を表出させることで，学習者の情動面に働きか

けてエンゲージメントを高めるとともに，競争終了

後には自己効力感が得られるように支援する． 
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図 1 英語スピーキング競争システム 

 
図 1 に，本研究で開発中のシステムとの競争の様

子を示す．本システムは Sharp 社製の RoBoHoN を

用いており，競争で用いる英文，および両者のスピー

キングの点数を表示する PC を備えている．学習者と

ロボットは，順番に PC 画面に表示された英文を発話

する．システムは，音声認識器を用いて学習者による

発話のスピードと正確さを認識し，点数を計算する．

この点数を踏まえて，ロボットは発話スピード・正確さ

を調整した上で，英文を発話する．英文を変えながら

このような競争を複数回行い，徐々に点数差が小さく

なるようにロボットの発話が調整される．また，各競争

において，ロボットが勝った場合（最初のうちはロボッ

トの勝利が続く），図 1 のような身振り手振りと音声で

ロボットが喜びを表現し，点数差が小さくなり，スピー

キングレベルが近づいた時にはロボットが焦った感情

を表出するような振る舞いを生成する．そして，学習

者が勝利した際は，ロボットは悲しいことを表現する

振る舞いを生成する． 
以上のようなスピーキング競争を通して，学習者の

エンゲージメントが高まるとともに，最終的には英語ス

ピーキングに対する自己効力感の向上をもたらすこと

が期待できる． 
 

3. ケーススタディ 
理工系大学生・大学院生 8名を対象として，英語

スピーキング競争システムを用いたケーススタディ

を実施した．このケーススタディでは，提案した競

争方法の有効性を確かめるために，(1)提案どおりの

競争，(2)ロボットが徐々に学習者の点数を追い抜く

ような競争，(3)学習者の点数によらずロボットが一

定のレベルで発話するような競争，の 3 つの条件を

設定した．ロボットの感情表現については，各条件

下で勝敗に応じて喜びまたは悲しみの表現を行った．

また，条件(1)のみ点数差が小さくなったところで焦

りの表現を行った． 
各被験者は，各条件において７回ずつスピーキン

グ競争を行った（合計２１回）．また，各条件での

競争後に，ロボットの擬人化傾向と自己効力感に関

する質問を含む事後アンケートを実施した．そして，

最後に，３つの条件での競争のうち，どれがロボッ

トに最も擬人化傾向を感じたか，自己効力感が得ら

れたかを尋ねる全体アンケートを実施した． 
事後アンケートの結果，擬人化傾向（どの程度ロ

ボットに人間らしさを感じたか？）と自己効力感（こ

の競争学習を続ければ自信をもって人に英語を話せ

るようになるか？）に関する質問について，条件(1)
において最も評点平均が高く，提案した競争の有効

性が示唆された． 
一方，最後に実施した全体アンケートでは，いず

れも条件(3)が最も多く選択され，次に多かったのが

条件(1)であった．条件(3)を選んだ被験者について調

べたところ，条件(1)での一連の競争において，ロボ

ットの点数の最大落差が，他の被験者に比較して非

常に大きいことが確認された．これは，条件(1)で学

習者のスピーキング点数が安定せず，大きく上下し

たことに伴い，ロボットもそれに合わせてスピーキ

ングの速度や正確さを大きく変えたため，学習者に

とってはロボットがわざと自分に合わせてスピーキ

ングしていることに気づいたと考えられる．このよ

うに，スピーキングレベルを極端に変更することは

不自然で，それが原因で擬人化傾向を損ねたと考え

られる．より自然な競争を実現するためには，点数

差に応じたスピーキングの制御方法を検討する必要

がある． 
 
4. まとめ 
本稿では，学習支援ロボットを用いた英語スピー

キング競争によるエンゲージメントの促進と自己効

力感の向上について論じた．特に，競争相手の役割

を担うロボットの競争方法と競争時の感情表現を制

御することで，エンゲージメントを高める手法につ

いて述べた． 
今後は，ロボットによる競争方法の洗練と詳細な

評価実験を実施し，競争の有効性を検証したい．  
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