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あらまし：近年，ロボット技術の発展により，コミュニケーションロボットが家庭や店舗，介護現場など

に普及し始めている．教育現場においても，ロボットの活用についての研究が進められてきている．本研

究では，学習現場において，コミュニケーションロボットの動作が人に与える影響を検討した．制止した

状態で教示を行なうロボットと，腕や首などを動かしながら教示を行なうロボットの条件を設定し，学習

効果について検討した． 
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1. はじめに 

近年，ロボット技術の発展により，Palmi（パルミ

ー）や Pepper（ペッパー）などのコミュニケーショ

ンロボットが家庭や店舗，介護現場などに普及し始

めている．教育現場においても，ロボットの活用に

ついての研究が進められてきている（1）． 

また，ロボットと人の相互作用を研究対象とする

Human-Robot Interaction（HRI）の研究が盛んに行わ

れるようになっており（2），コミュニケーションロボ

ットと人間の二週間程度の共同生活実験の中で愛着

が生じ，対話ロボットのわずかな行動の差にも人間

が感情的な反応をすることや，ロボットの小さなし

ぐさによって印象が大きく変化することが示されて

いる（3）． 

今後は，聞き上手，話し上手な対話ロボットが求

められるようになり，人を励ましたり，慰めたりと

いった暖かい知性や，人と遊んだり，学んだりする

人との双方向の関わり合いが重要になってくると考

えられる．そのような関わり合いを考える中で，ど

のようにロボットの動作を設計するのかという観点

は重要になると考えられる。 

以上の背景から，本研究では，学習という現場に

注目し，コミュニケーションロボットの動作が人に

与える影響を検討することを目的とする． 

 

2. システムの開発 

本研究では，Aldebaran 社が開発した，コミュニケ

ーションロボット Pepperを使用した．Pepperは，今

後ますます普及されることが予想され，Pepper のア

プリ開発を Choregraphe と呼ばれるソフトウェア，

Python により，自由に動作を作成することが可能で

あることから本研究に用いた．また，学習の対象は

英単語とした． 

2.1 Teach システム 

Pepper を用いて，英単語を学習するために，英単

語を教示し記憶するシステムの作成を行なった．英

単語は株式会社アイシーピーが発行している

DUO3.0（
4）という単語帳より名詞のみを抽出し，デ

ータベースを作成した．具体的には，英単語を視覚

(ディスプレイに表示)と，聴覚(英単語とその訳の音

声)により提示し，20 語の英単語を学習することが

できるシステムとした． 

2.2 運動条件と制止条件 

本研究の目的により，Pepper の動作がどのように

学習に影響するかを検討するために，Pepper が腕や

首などを動かしながら Teach システムを用いる運動

条件と，直立不動で Teach システムを用いる静止条

件を作成した． 

 

  
 

（a）運動条件     （b）静止条件 

図 1 Teach システム 

 

 
図 2 Test システム 
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項目 1：感じが良いと思う

項目 2：暖かいと思う

項目 3：かわいらしいと思う

項目 4：親しみやすい

項目 5：面白いと思う

項目 6：好き

項目 7：賢いと思う

項目 8：和らぐと思う

項目 9：時間がたつのが早いと感じる

項目10：単語を覚えやすいと感じる

2.3 Test システム 

本研究の目的より，どの程度の学習効果があった

のかを調査することが必要である．そこで Testシス

テムでは，実験協力者に 1 つの英単語と 4 つの日本

語訳を提示し，正しい日本語訳を選んでもらうシス

テムを作成した．なお，英単語には複数の意味があ

る場合があるが，Teach システムで示した単語の意

味のみが出現するように構成した． 

 

3. 実験 

本研究で開発したシステムを用いて，Pepper が腕

や首を動かす“運動”条件と，Pepper が動かない“静

止”条件による，正答数の違いについての実験を行

った． 

3.1 実験協力者 

実験協力者は，高等専門学校の1年生26人である． 

3.2 手続き 

実験手続きは，以下の通りである． 

1. Teachシステムによる英単語の学習 

2. Test システムによる英単語のテスト 

3. アンケート 

1,2については，作成したシステム，3 については

アンケート用紙で実施した．アンケートは，「感じが

良いと思う」，「暖かいと思う」，「かわいらしいと思

う」，「親しみやすいと思う」，「面白いと思う」，「好

き」，「賢いと思う」，「和らぐ感じを受ける」，「時間

がたつのが早いと感じる」，「単語を覚えやすいと感

じる」という 10項目に，それぞれ「とてもよく当て

はまる」，「かなり当てはまる」，「どちらかといえば

当てはまる」，「どちらともいえない」，「どちらかと

いえば当てはまらない」，「ほとんど当てはまらない」，

「全く当てはまらない」の 7 段階で評価してもらっ

た． 

 

4. 実験結果 

本章では，実験結果を示す． 

4.1 アンケート結果 

アンケートの各項目について，実験協力者 26人の

評価の平均値をとり，レーダーグラフを作成した結

果を図 2 に示す． 

 

図 2 運動条件と静止条件の評価の平均の比較 

 

結果より，運動条件と静止条件の評価に大きな差

はないことが示された． 

4.2 正答数結果 

正答数の結果を図 3 に示す．分散分析の結果，条

件間に有意差は認められなかった．これより，正答

数においても，運動条件と静止条件の差は認められ

なかった． 

 

 

図 3 運動条件と静止条件の正答数の平均の比較 

 

5. 考察とまとめ 

実験結果より，ロボットが動作しながら教示して

も，動作しないで教示しても，ロボットの印象，学

習効果に変化がないことが示された． 

学習効果については，アンケートの自由記述にお

いて，どちらの条件にも「単語を覚えやすかった」

という意見があり，結果からも想定していた以上の

高得点となっており，天井効果が生じている可能性

が考えられる．また，英単語の学習に集中していた

ために，動作に無関心となっていた可能性も考えら

れる． 

英単語の難易度を変更して，再調査を行なうこと，

学習以外の状況において，ロボットの動作が人に与

える影響を検討することが今後の課題である． 
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