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あらまし：本研究の目的は、仲間意識(Peerさ)誘発により学習者の学習意欲の向上を図る学習環境を提供
するコンパニオンロボット動作モデルの構築にある。中でも、ロボット動作による「Peerさ」の誘発は重
要な課題である。そこで、「競争感」誘発を含む「Peerさ」誘発を志向したロボットの動作モデルについ
て、長期間非言語インタラクションを通した実験的検証を行った。その結果、制約のある「Peerさ」誘発
が確認され、非言語情報が学習者の内発的動機づけに影響を与えている可能性も示された。 
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1. はじめに 

IT技術の発展やGIGAスクール構想の発足に伴い、
e ラーニングと呼ばれる教育・学習の形態が一般化
しつつある。しかしながら、eラーニングにおける学
習支援の形態は、知識の伝達や理解の促進に適した

学習者よりも学習ドメインに関する知識が豊富な立

場からの支援が主流である。しかしながら、我々の

学びの中には同級生と協働することで知識を定着・

確認する重要な学び(Peer Learning)も存在している。 
一方、学習支援ロボットに関する研究も盛んに行

われている。柏原(2019)は、他メディアとは異なり身
体性を有している学習支援ロボットは、学習阻害等

のネガティブ感情の軽減が期待されることを示した

[1]。学習環境におけるコンピュータをコンパニオン
として用いる研究に着目してみると、笠井ら(1999)
は学習者の状況に応じ、コンパニオンの立場を学習

者と同等であるPeerな立場と教師の立場を使い分け
て学習支援を行う、協調学習環境におけるマルチエ

ージェント学習環境を開発している[2]。しかしなが
ら、２つの立場の振る舞い分けによる Peerさに関す
る印象低下の可能性も示唆されている。Chan, T. 
(1991)は、教師的立場を振る舞うコンパニオンロボ
ットが、「監視されている」といった印象を与えうる

ことを指摘している[3]。ただしMarder, Nら(2017)に
よって、仲間の存在がポジティブな効果を生み出す

ことが示唆されている[4]。総じて、これまでの Peer 
learningやロボットによる学習支援の先行研究は、そ
の有用性が示唆される一方で、教師的立場がもたら

す「監視されている」感を考慮していないという課

題がある。さらに、学習時の内発的動機付けがもた

らす好影響についてはこれまで多くの先行研究が存

在する。また、内発的動機付けへの関係がある自律

性を引き起こす行動決定について、横山ら(2009)は
他者の意図推定が自己の行動決定に影響を与えると

述べている[5]。また意図推定について、大澤(2014)
は対象の振る舞いが意図推定を誘引しており、対象

の擬人化によって対象の振る舞いからの意図推定を

行っていると述べている[6]。 
そこで、本研究では Peer Learningの存在と、学習
支援におけるロボット活用の有用性、非言語情報と

内発的動機づけとの関係性を基に、様々な状況に応

じて適切なPeerな立場のみを非言語情報のみによっ

て呈するロボットの構築を志向した、「Peerさを誘発

させるロボット動作モデル」の構築を目指す。 
 

2. 目的 
我々はこれまで、学習時に「Peerさ」を感じる心

理モデルを構築し、モデルに従うロボット動作の選

定と、モデルに従う短期的インタラクションを通し

た「Peerさ」誘発の検討を実施した。その結果以下

の心理モデルの作成(図１)と、「Peerさ」の誘発を確

認した。しかしながら、「競争感」の誘発は確認でき

なかったため、長期的検討の必要性が示された[7]。 

 
図 1 Peerさを感じる心理モデル 

 
そのため、本研究では「競争感」誘発により「Peer
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さ」が誘発されるのかについて長期的検討を行うと

共に、学習者の心的状況の変化について実験的検証

を行うこととする。 
 

3. 実験 
我々は「競争感」誘発により「Peerさ」が誘発さ

れるのかについて長期的検討を行うと共に、学習者

の心的状況に変化に変化があるのかについて実験的

検証を行った[8]。図 2に実験の流れを示す[8]。 

 
図２ 実験の流れ 

 
調査項目として、事前調査では学習者の性格特性

とロボットに対する印象、実験時の演習教材選定の

ための数学学習能力について調査した。学習実施で

は数学問題の演習とロボット動作提示を 3 回繰り返

し実施した。ロボット動作はWoz 法により操作を行

なった。実験終了直後調査では「Peerさ」「競争感」

「数学学習へのやる気」についての VAS 法での評価

と自由記述感想を求めた。更に毎実験日の最後にイ

ンタビュー調査を実施した。最終調査では「Peerさ」
「競争感」「数学学習へのやる気」について７段階評

価を求め、自由記述での感想を求めた。 
 

4. 結果  
「Peerさ」と「競争感」の評価の推移について、我々

は 1 日の中において、「競争感」と「Peerさ」の印象
は正の相関関係があるが、日を跨ぐことによって共

に印象の初期化が行われていることを結果として得

た[8]。 
 続いて学習者の心的変化について、質問紙自由記

述解答内容やインタビュー調査結果内容から、実験

日を経る度にロボットに対する学習者の見方が変化

し、学習への影響が生まれている可能性が示された。

初日の段階ではロボットの動きを理解するに留まっ

ていたが(図 3)、2 日目以降になるとロボットの動作

が持つ意図の推定が行われていた(図 4)。更に、学習
の後半になるにつれて学習者が苦手として解かずに

避けていた系統の問題に、自分の意志で手をつける

ようになる変化が現れた。更に、実験を通して本人

の内発的動機づけが行われている可能性も示唆され

た(図 5)。このことより、はじめに述べた非言語情報

がもたらす内発的動機づけの可能性が示された。 

 
図 3 1 回目終了後の感想(一部) 

 
図 4 4 回目終了後の感想 

 

 
図 5 10 回目終了後の感想(一部) 

 
5. まとめ 
本研究ではロボット動作による「競争感」誘発に

より「Peerさ」が誘発されるのかについて長期的検

討を行った。その結果 1 日の中における上記誘発は

確認されたが、日を跨ぐことによる印象の初期化が

行われていることが明らかになった。また、非言語

情報によって学習者の内発的動機づけの可能性も示

された。 
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最初のロボットの拍手はとてもうれしかった。 
そのせいか、2回目の時のまぁまぁというような動きをしていて
若干くやしかった。でも最後に○をしてくれてとてもうれしくな
った。 

1回目の拍手は大人がやっているようにみえた。「うむ、よ
くできた」といっているようにかんじた。 
2回目の拍手は自分の味方の友だちのようにできた。「よく
できました」といっているようにかんじた。 
3回目は照れている(？)動作をしていたが、よくわからなか
った。 

今、とても算数の問題をときたい！みたいになってます. 
問題がすらすらとけてたのしかった. 

― 268 ―

教育システム情報学会   JSiSE2023

第48回全国大会　 2023/8/29-8/31


