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子どもの学習

子どもは養育者とのコミュニケーション
を通じて学びを深めていくと考えられてい
ます．私たちはこれまで，親子のコミュニ
ケーションが，子どもの学習に大きな影響
を与えることを明らかにしてきました（1），（2）．
例えば，社会的手掛かりとしてのアイコン
タクトやジェスチャー，発話スタイルといっ
た親のかかわりが，子どもの知識の獲得や
言語発達に影響を与えることを示していま
す．私たちの目標は，子どもの学習メカニ
ズムを科学的に解明し，エビデンスとAI（人
工知能）の融合に基づく教育支援技術を確
立することです．こうした研究成果を，教
育・育児・医療支援などの実用的な場面に
つなげていくことをめざしています．
近年，学習のあり方は多様化しており，
AIやロボットを活用した教育が注目されて
います．子どもがロボットから知識やスキ
ルを学ぶ機会は今後さらに増えていくで
しょう．子どもが学びやすい支援方法の実
現に向けて，私たちがめざす未来は，学習
コンパニオンロボットを活用した幼児教育
の実現です．これからの社会では，ロボッ
トが養育者の役割の一部を補完し，言語発
達や絵本読み，感情教育など，子どもの自
発的な学びを支える存在になることが期待
されます．
しかし，子どもがロボットをどのように
認識し，受け入れているのかについては十
分に解明されていません．AIロボットの低
年齢層への普及を見据え，子どもとロボッ

トのかかわり方を学術的に検討することは
喫緊の課題といえます．こうした知見は，
ロボットを活用した教育の設計指針に活か
され，幼児教育の向上にもつながります．
本稿では，子どもはロボットから知識を学
べるのか，ロボットをどのような存在とし
てとらえているのかを探る実験心理学的研
究を紹介します．

ロボットからの学習

AIやロボットを活用した教育に関心が高
まる中，赤ちゃんがロボットから知識や情
報を学べるのかを明らかにすることは重要
です．通常，赤ちゃんは，養育者などのヒ
トから学習していますが，ロボットからも
学習できるのでしょうか．
この疑問に答えるため，赤ちゃんがヒト
またはロボットから学習する様子を比較す
る研究を行いました（3）．実験では，生後12

カ月の赤ちゃんが，ヒトまたはロボットの
視線だけを利用して物体をどのように覚え
るかを分析しました（図 1）．その結果，
赤ちゃんはヒトの視線を追従し，視線が向
けられた物体情報をよく記憶し，好んで触
れることが示されました．一方，赤ちゃん
はロボットの視線を追従するものの，物体
の記憶や選好といった学習はみられません
でした．この結果によると，学習における
ロボットの影響はヒトよりも小さいと考え
られます．
では，赤ちゃんがロボットをコミュニケー

ション可能な存在として経験すると，ロボッ
トに対する反応は変わるのでしょうか．ロ
ボットに赤ちゃんの名前を呼ぶ発話手掛か
りを追加して実験したところ，赤ちゃんは
ロボットの視線をよりよく追従し，視線が
向けられた物体を記憶できるようになりま
した（4）．赤ちゃんにとってロボットは見慣
れない存在であり，どのようにかかわれば
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技術の進展により，ロボットが子どもの生活にかかわる機会が増えています．
近い将来，ロボットは幼児教育を支える学習コンパニオンとして，私たちの生活
に浸透していくと考えられます．しかし，子どもがロボットをどのように認識し，
受け入れているのかについては十分に解明されていません．本稿では，子どもが
ロボットから知識を学べるのか，ロボットとの社会的インタラクションが子ども
の行動や心の感じ方にどのような影響を与えるのかを探る実験心理学的研究を紹
介します．
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図1 赤ちゃんに提示した映像の例

ヒトとロボットが視線を向けた物体に注意を向けて学習するか否かを比較
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図 1　赤ちゃんに提示した映像の例
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よいのか分からなかったのかもしれません．
ロボットがコミュニケーション可能な存在
であると示すことで，赤ちゃんの学習が促
進されるのです．
生後12カ月の赤ちゃんはロボットの視線

を追従できること，さらにロボットの発話
が，赤ちゃんの学習を促すことが明らかに
なりました．この知見は，乳児期，つまり
非常に幼い時期から，ロボットを教育支援
に活用できる可能性を示唆しています．

ロボットが見ていると良い子に振
る舞う

幼児期になると，子どもは他者と言葉に
よるインタラクションを行うようになりま
す．では，この時期の子どもにとって，ロ
ボットはどのような存在なのでしょうか．
子どもは成長の過程で，他者への共感か

らはじまり，段階的にさまざまな社会性を
身に付けていくことが知られています．そ
こで， 5歳ごろから発達がみられる戦略的
な社会性（5）に注目し，ロボットがどのよう

な影響を与えるかを実験心理学的手法によ
り検証しました．
子どもは 5歳ごろになると，誰かに見ら

れていることに敏感になり，観察されてい
るときには自分を良く見せようとします．
例えば，観察者の前では，自分が持ってい
るものを他者に多く分け与える利他的行動
をとったり，不正行動を控えたりする傾向
があります．しかし，観察者がロボットの
場合，子どもがどのように行動を変えるの
かについては，これまで明らかにされてい
ませんでした．そこで， 5歳児がロボット
に見られているときに良い行動を示すのか，
また，ロボットとのインタラクションの経
験が子どもの行動にどのような影響を与え
るのかを検証しました（6）．
実験には， 5歳児112名が参加しました．

まず，子どもはロボットと対面しました（図
2（a））．社会的ロボット条件では，子ども
は，発話や身振りを交えたやり取りが可能
なロボットとのインタラクションを経験し
ました．一方，非社会的ロボット条件では，
プログラムされた発話や動作を定期的に再

生するだけで，インタラクションが成立し
にくいロボットと接しました．さらに，静
止ロボット条件では，動かないロボットと
対面しました．また，観察者がいないロボッ
トなし条件も設定しました．
次に，子どもの利他的行動を測定するた

めに，シール分配課題を実施しました．こ
の課題では，子どもに10枚のシールを与え，
それが子ども自身のものであると伝えまし
た．そして，ロボットの前で，シールを自
分と他者との間で分けるよう求めました．
つまり，子どもが他者にシールを分ける様
子を，ロボットが見ている状況です．
実験の結果， 5歳児は，社会的ロボット

とのインタラクションを経験すると，その
ロボットの前では他者にシールを多く分け
ていました（図 2（b））．つまり，社会的ロ
ボットに見られていると，利他的行動を示
しました．この行動は，ヒトの大人に見ら
れているときと同程度であり，社会的ロボッ
トにはヒトの観察者と同じような効果があ
ることが分かりました．一方，非社会的ロ
ボットや静止ロボットの前では，観察者が

実験条件

社会的
ロボット

非社会的
ロボット

静止
ロボット

ロボット
なし

インタラクション
（反応性） 〇 × ×

自律性
（発話・身振り） 〇 〇 ×

 分配課題
• 子どもにシールを10枚与える
• ロボットの前で，シールを自分と他者
との間で分配

 ロボットとの対面場面
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(b) 分配課題の結果
社会的ロボットの前では，相手に多くのシールを
分配する傾向が見られた．

(a) 実験手続き
5歳児112名は，4条件のいずれかに参加（各条件28名）．
子どもはロボットと対面し，その後分配課題に取り組んだ．

図2 実験概要

ロボットはVstone社製の Sota

図 2　実験概要
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いない場合と行動は変わらず，他者にはあ
まりシールを分けようとしませんでした．
これらの結果は，ロボットとの社会的イン
タラクションの経験が， 5歳児の利他的行
動を促進することを示唆しています．子ど
もは社会的ロボットの前では，見られてい
ることを気にして行動を変えるのです．

ロボットに心を感じる

子どもの行動に影響を与えるロボットの
特性を明らかにするため，ロボットが子ど
もにどのような印象を与えるのかを調べま
した． 5歳児は，社会的ロボット，非社会
的ロボット，静止ロボットと接した後，「ロ
ボットは物を見ることができるか（知覚）」
「ロボットは賢いか（有能性）」「ロボット
は幸せや悲しみを感じるか（心）」という
特性について尋ねられました．各質問では，
「とてもそう思う」から「全くそう思わない」
までの 7段階で評価してもらいました．
その結果， 5歳児は，知覚と有能性につ

いては，社会的ロボットと非社会的ロボッ
トのいずれにも高い評価がされましたが，
両者の間に有意な差はみられませんでした．
一方，心に関しては，5歳児は社会的ロボッ
トに対して，非社会的ロボットや静止ロボッ
トよりも，心を強く感じていることが明ら

かになりました（図 3（a））．これは，ロボッ
トとのインタラクションを経験することで，
子どもがロボットを幸せや悲しみを感じる
「心ある存在」ととらえるようになる可能
性を示唆しています．
子どもは，社会的ロボットに対して，非
社会的ロボットや静止ロボットよりも「心
がある」と考えていることが実験的に確か
められました．では，ロボットへの心の感
じ方が，どのような対象と似ているのかさ
らに検証を進めました．
大人は，心を「行為性」と「経験性」の
2つの軸でとらえていることが示されてい
ます（7）．「行為性」は，考えたり計画を立
てたりする能力を指し，「経験性」は，嬉
しさや空腹といった感情や感覚を持つこと
を指します．そこで，心の 2軸の側面から，
5歳児がロボットをどのようにとらえてい
るかを，「ヒトの大人・ヒトの赤ちゃん・
神様・イヌ・アリ・ぬいぐるみ・ボール」
など多様な対象と比較しました（8）．
その結果， 5歳児は，社会的ロボットに
対して，ぬいぐるみよりも強く心を感じて
おり，ヒトの赤ちゃんや犬，アリといった
生物に近い存在としてとらえていることが
分かりました（図 3（b））．一方，非社会的
ロボットには，ぬいぐるみと同じような心
の感じ方がなされていることが分かりま

した．
同様の調査を大人にも実施したところ，
社会的ロボットと非社会的ロボットの区別
は小さく，どちらもぬいぐるみなどの無生
物に近いものとしてとらえられる傾向がみ
られました．大人は社会的ロボットに心を
感じにくくなっており，幼い子どものほう
が，ロボットに心を強く感じていることが
明らかになりました．

ロボットを活用した未来の
幼児教育

本稿では，社会的ロボットが子どもの自
律的な学びに寄り添う学習コンパニオンと
して有用である可能性について，新たに明
らかになってきたことを解説しました．こ
うした知見は，AIを活用した幼児教育の設
計指針における重要な基盤となることが期
待されます．近い将来，ロボットは幼児教
育を支える学習コンパニオンとして，私た
ちの生活に浸透していくでしょう．子ども
への教育的効果を高めるには，ロボットを
子どもがどのようにとらえ，受け入れるの
かを明らかにすることが重要です．
今後の展望としては，子どもの学習や発
達のメカニズムに関する科学的理解をさら
に深め，学習コンパニオンロボットなどを

図3 子どもがロボットの機能に応じて感じる印象の比較

(b) ロボットを含む多様な対象への心の感じ方(a) 子どもは社会的ロボットに対して，非社会的ロ
ボットや静止ロボットよりも心を強く感じる

図 3　子どもがロボットの機能に応じて感じる印象の比較
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用いた子どもが学びやすい支援手法を考案
したいと考えています．特に，発達障がい
や難聴などのさまざまな特性を持つ子ども，
そして幼少期に逆境的な出来事を経験した
子どもたちの理解も欠かせません．例えば，
自閉スペクトラム症の子どもは，ヒトより
もロボットに親しみを感じやすいとの報告
があり，そうした子どもとのかかわり方も
今後の重要な課題です．さらに，子どもと
の長期的なかかわりも，学習を支えるうえ
で重要な要素です．
こうした知見を踏まえて，子どもが学び
やすいかかわり方や適切な支援方法を設計
することで，AIを活用した幼児教育の充実
につながることが期待されます．現在は，
社会的ロボットを活用し，子どもの好みや
発達段階に応じて個別最適化した絵本を推
薦するAIシステム「ぴたりえタッチ」の
研究を進めています（9）（図 4）．さらに，社
会的ロボットと絵本の感想を音声対話する
システム開発も進めており，子どもの絵本
読み活動の活性化に向けた効果的な支援技
術の創出をめざしています．
今後も，子どもとロボットのかかわりの
検証を通じて子どもの学習メカニズムへの

理解を深めながら，学習コンパニオンとし
てロボットを活用した幼児教育支援に寄与
することをめざしていきます．
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奥村  優子

子どもを研究することは，思いがけない発見に満ち
ています．新たな気付きと挑戦の連続の中で，子ど
もの学びの仕組みを探る基礎研究と，その成果を
幼児教育に活かす応用研究に取り組んでいきたい
と考えています．
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図4 ロボットの案内で，子どもの好みに合ったお薦めの絵本を推薦するシステム「ぴたりえタッチ」

ロボットはVstone社製の Sota

図 4　ロボットが子どもの好みに合ったお薦めの絵本を案内するシステム「ぴたりえタッチ」
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