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Abstract - In terms of communication robot, they can affect human communication through their behavior and expression; 
they are not just a machine but have the potential to make communication diverse. Most of the research on human-robot 
interaction so far focused on one-to-one interaction between humans and robots; communication robots often need to be 
fluent and perfect. On the other hand, we focus on the fact that our daily conversations are never perfectly conceived but 
contain incomplete statements in places due to the constraints of the cognitive resource. The incompleteness is often 
perceived as a negative phenomenon, but it also has positive power. The authors proposed an interaction design, focused 
on "forgetting" which is one of the incompleteness and developed the robot, Talking-Bones, that sometimes forgets words. 
Talking-Bones where the robot aims to communicate with humans in conversations recalling together. Talking-Bones shows 
encouraging behaviors by forgetting some words in a story and asking humans to help recalling the words together to 
continue telling the story. We conducted fieldwork to observe the interaction between children and Talking-Bones. These 
results illustrate how collaborative interactions are formed depending on the relationship of the children due to a forgetful 
robot. 
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1. はじめに 

「えーと，なんだっけ？」「しっ，しばかりじゃなくて...
えーと...」，はじめは得意げに昔ばなしを語ろうとするも，

ときどき大切な言葉をモノ忘れしてしまう．ストーリー

の一部を子どもたちに補ってもらいながら，子どもたち

と一緒に昔ばなしを語り聞かせてくれる．〈Talking-
Bones〉は，そんな子どもたちからの積極的な関わりに支

えられるソーシャルなロボットである（図１）． 
「えっ，そこは，せんたくじゃない？」「ちがうよー，

たけやぶでしょ？」，周囲にいた子どもたちの志向は

〈Talking-Bones〉の忘れた単語に向けられていた．その単

語を一緒に思いだそうと，子どもたちは懸命である．「ま

きのことかな？」，すこし離れたところで様子を伺ってい

た母親がつぶやいた．「あっ，そうか，たきぎだよ！」，一

人の子どもがキーワードを思い出したようである．「そう

だ，それだ！」と発言し，〈Talking-Bones〉は物語を先に 進めた．助けた子どもは得意げな表情を浮かべ，母親の

方を見つめた．周りの子どもたちにも笑みがあふれた． 
〈モノ忘れ〉という現象は面白い．記憶という人の認

知的資源の有限性や会話における時間的制約などがその

主な要因[1]として想定されているが，このような制約を

受けて繰り出される〈不完結な発話〉は，周りの人との

関係性のなかで多様な関わりを引きだす媒介になってい
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図 1 ロボットの〈モノ忘れ〉を媒介に引き出される 

子どもたちの多様なコミュニケーション 
Fig. 1  Children are interacting with “Talking-Bones” 



 

る． 
筆者らは，これまでに〈弱いロボット〉の概念[2]に基づ

く関係論的なソーシャルロボットの研究・開発を進めて

きた．また，他者に対して開かれたものになるという意

味での〈不完結な発話〉の生成を特徴とするソーシャル

ロボットの研究を進めている．例えば，聞き手との社会

的なカップリングの形成に基づき，とつとつと発話を繰

り出す〈Talking-Ally〉[3]や，発話における意味の完結を人

に委ねる言葉足らずな〈Muu〉などがある[4]． 
このような関係論的なソーシャルロボットの研究の一

環として，ときどきモノ忘れする〈Talking-Bones〉を構築

した．ここでは〈Talking-Bones〉とのインタラクションで

はどのようなコミュニケーションを引き出すことが出来

るのか，子どもとロボットの間だけではなく，参加者間

のコミュニケーションにも着目して明らかにすることを

目的として，フィールド実験を実施した．ロボットの忘

却という一つの同じ現象でも，それに関わる子ども同士

の関係性や年齢により，まったく異なる様相をみせる．

人と人との間の心理的な距離感が縮まる効果を伴うもの

であったり，周囲の子どもの真剣な参加を引きだす効果

であったり，養育者が子どもを教えることで子どもの発

達を支える足場を作りだすなど，多様なコミュニケー

ションを引きだす媒介になっていた．このような知見は，

ロボットのインタラクションデザインを検討するうえで

様々な示唆を与えるなど，有益であろう．また，〈Talking-
Bones〉のモノ忘れは，他者からの関わりを引き出す〈不

完結な発話〉という〈弱いロボット〉の特徴を有しつつ，

想起の内容に向けた志向を調整し合うという高度な共同

行為を引き出す可能性を有している．先に述べた〈弱い

ロボット〉の研究事例から，不完結な発話が他者からの

関わりを引き出す効果があることが明らかになっている．

人とロボットとのインタラクションにおいてより高度な

コミュニケーションを実現することができれば，HAI 研

究において重要な知見を得ることができると考える． 
本稿では，まず研究背景や関連研究について整理し，

〈Talking-Bones〉のインタラクションデザインを述べる．

次に，子どもと〈Talking-Bones〉とのインタラクションの

様子を観察するフィールドワークについて，特徴的な事

例を取りあげ，質的分析を行なった．その結果と考察を

述べる．最後に，まとめと今後の展望について述べる． 

2. 研究背景 

2.1 共同性を指向するコミュニケーションの発現 

子どもたちが一つの物事に向かって一緒に協力すると

いう姿勢は，社会性を必要とする高度なインタラクショ

ンである．無藤[5]は子ども同士の共同性について「物に応

じた動きと，相手との身体的動作に呼応した動きを基本

に持ち，揺れつつ実現するもの」と捉えている．また，子

どもの共同性には年齢によっていくつかのレベルがあり，

年少児では動作レベルの共同性が中心であるが年長児に

なると言語レベルの共同性が中心的に用いられることが

指摘されている．このことから，共同性は子どもの周囲

との関わりを通した発達の過程で，変化しつつ身につく

ものであるといえる．子どもたちの遊びや学びの場にお

ける共同性についての研究[6][7]も盛んに行われており，

他者との関わり方を学び，一つの目的に向けた協力を経

験することが子どもの共同性の発達にとって重要な要素

である．コミュニケーションロボットの研究の多くは，

ロボットとの一対一での会話を想定しており，人とロ

ボットとのコミュニケーションにのみ焦点を当てている

場合が多い．しかし，上述の研究事例が示すように，子

どもの他者との関わりを通したコミュニケーションは共

同性の発達において重要な役割を担っている．例えば，

学校や幼稚園で行われる活動では，同学年の子どもや先

生，保育者との関わりを通して他者との関わり方や集団

の中での自己の在り方などを身に着けていく．コミュニ

ケーションロボットの研究を行う上で，参加者とロボッ

トとのコミュニケーションだけではなく，ロボットのイ

ンタラクションをきっかけにした周囲のコミュニケー

ションに着目することは，重要な観点の一つであるとい

える． 

2.2 他者とのコミュニケーションを通じた学び 

子どもたちが他者との関わりを通じて得る学びを「協

同的な学び」と呼ぶ．文部科学省中央教育審議会の答申

「子どもを取り巻く環境の変化を踏まえた今後の幼児教

育の在り方について」[8]では，幼児同士が一つの目標を作

り出し，協力・工夫して解決していく活動を「協同的な

学び」と位置づけ，その取り組みを推奨する必要がある

ことを述べている．また，幼稚園における教育課程の基

準を示した幼稚園教育要領[9]には，幼児が互いに関わり

を深め，協同して遊ぶようになるために，他の幼児と試

行錯誤しながら活動を展開する楽しさや共通の目的が実

現する喜びを味わうことができるようにすることが記載

されている．〈Talking-Bones〉とのインタラクションで

は，忘却内容を一緒に思い出すという一つの目標に向け

た協力や工夫を引き出し，他の幼児と試行錯誤しながら

活動を展開する楽しさや共通の目的が実現する喜びを味

わうことによって「協同的な学び」を体験する場の構築

と「協同的な学び」の促進に貢献できるものだと考えて

いる．子ども同士が一つの目標を作り出し，協力・工夫

して解決していく活動が「協同的な学び」であり，幼児

はこれらの活動を通して，他者との関わり方や集団での

自己の在り方を学ぶと考えるならば，「協同的な学び」は

他者との関わりを通して得る学びという意味で「共同学

習」の一種であるといえる．また，学習の有無に関わら

ず，他者と関わり合う行為を「共同行為」とするならば，

「協同的な学び」や「共同学習」は「共同行為」に内包さ

れる概念であるといえる．子どもたちの共同学習の場を

育むうえで，〈Talking-Bones〉の忘却という出来事は，忘

却内容を一緒に思い出すという共同行為を引きだす媒介



 

になるものと筆者らは考える． 

また，ロボットの学び方の変化が学習者の学び方に与

える影響について考察した研究[10]やロボットの賢さの

違いが子どもの英単語学習に及ぼす影響について検討し

た研究[11]，感情表出モデルを実装したロボットとの共同

学習が学習効果に及ぼす影響について検討した研究[12]

などがある．これらの研究事例と同様に，ときどきモノ

忘れをする〈Talking-Bones〉においても，ロボットとの共

同学習の場を構築できると考えている．具体的には，

〈Talking-Bones〉を助けることで自らも学ぶという

Protégé Effect のような効果を子どもに期待できる．ま

た，従来の研究事例にはない観点として，ロボットを助

けたことによる子どもの自己肯定感の獲得を促す効果や，

周囲の子どもたちのコミュニケーションを引き出す媒介

としての効果，子どもたちの共同学習の場を生み出す媒

介としての効果をもつと考えている．本研究ではフィー

ルドワークを通して，これらの効果を引き出す可能性に

ついて確認することで，今後の検証に向けた知見を得る

ことができる． 

2.3 間主観的なコミュニケーションの実現 

私たちは日常会話のなかで，過去に一緒に見た映画の

内容やともに体験した出来事など，共通の知識や経験を

思い出しながら行う会話を「共同想起対話」（ Joint 
Remembering）と呼ぶ[13]．共通の知識や経験などを共に思

い出しながら紡ぎ出される会話であり，忘却要素を媒介

として，お互いの志向を調整し合う共同行為である． 
共同想起対話がどのようにして行われているのかにつ

いて分析した研究に Edwards と Middleton[14]の研究があ

る．Edwards と Middleton は，映画「E.T」を用いて，その

内容を想起する過程について考察した．また岡田ら[15]は，

社会的相互行為としての雑談の場に着目し，共同想起対

話の場面で観察された「ユニゾン」，「なぞり」，「ひきと

り」などの特徴的な現象について述べている．雑談にお

ける間主観性，間身体性に対する考察を述べている． 
これらの研究が示すように共同想起対話は，記憶を共

有する過程だけではなく，話し手と聞き手が相互に関わ

り合って生まれる共同的な行為であり，参与者の関係を

深化させる重要な過程である．このような間主観的なコ

ミュニケーションの実現を，ロボットとの会話において

目指すことができれば，人とロボットが相互に理解し，

わかり合うという，心理的に密な距離感でのインタラク

ションの実現を期待できる． 
砺波は[16]，積み木を媒介とした子どもとロボットの共

同行為に着目し，ロボットとの共同行為において媒介物

のもつ効果を明らかにした．積み木は形をもつため，他

者から目で見ることができる．一方，忘却してしまった

単語は他者から目で見ることはできない．しかし，その

キーワードは，複数の主観の間に分かち持たれた言葉や

概念ではある．〈Talking-Bones〉の特徴である共同想起は，

このように目には見えないが複数の主観が一つの概念に

志向をむけるという高度な共同行為である．こうした行

為は，人同士が心理的に密な距離感で行われるコミュニ

ケーションであると考えられる．〈Talking-Bones〉とのイ

ンタラクションを通して，共同想起に向けたコミュニ

ケーションを実現することは，ロボットとのインタラク

ションを通して，人とロボット，人と人との心理的に密

な距離感でのコミュニケーションの実現に繋がると考え

る． 

3. ときどきモノ忘れするロボット〈Talking-Bones〉 

本研究ではロボットとのインタラクションがもたらす

周囲のコミュニケーションの発展について検討するため，

発話の不完結な要素としての〈忘却〉に着目したロボッ

トの研究を行っている．これまで，ときどきモノ忘れす

るロボット〈Talking-Bones〉を構築すると共に，そのイン

タラクションデザインについて検討を行ってきた．本研

究で提案するロボットの〈忘却〉を介したインタラクショ

ンは，周囲の子どもたちや子どもと保護者との共同行為

を引き出すと共に言葉を媒介として使用した共同行為の

場を構築できると考えている．また，〈Talking-Bones〉の

昔話を語ろうとするがときどきモノ忘れしてしまうとい

う不完結さが人からの手助けを引き出す余地を生み出し，

周囲の興味や会話参加を引き出すことができると考えて

いる．ここでは，ロボットの〈忘却〉を表現するため設計

した発話生成と振る舞いについて述べると共に，子ども

たちの興味や会話参加を引き出しやすいようデザインし

た特徴的な外観，およびハードウェア構成について紹介

する． 

3.1 発話生成 

〈Talking-Bones〉の発話生成は，「モダリティの付与」

と「忘却要素の選択」の主に 2 つのシステムから構成さ

れる． 

3.1.1 モダリティの付与 

〈Talking-Bones〉が昔話を語り聞かせる際には，昔話の

テキストに対してモダリティの付与を行った文章を発話

する．形態素解析モジュール JUMAN を用いて，テキス

トを文節ごとに区切り，分節末に「ね」，文末に「よ」と

いったモダリティの付与を行っている．例えば，「むかし，

むかし，ある所に，おじいさんとおばあさんが住んでい

た．」という文の場合，「むかしむかしね，ある所にね，お

じいさんとね，おばあさんがね，住んでいたよ．」となる． 
これによって，〈Talking-Bones〉が子どもたちに対して，

昔話を語り聞かせようとしている様子を表現する狙いが

ある． 

3.1.2 忘却要素の選択 

忘却要素の選択は，係り受け解析モジュール KNP を用

いており，述部に最も近い格スロットを忘却要素として

選択している．この選択方法を選んだ理由として，先の

格スロットにおいて状況や状態が説明されており，忘却



 

要素の推定がしやすく，問いかけとして適していると考

えたためである．例えば，「どんぶらこ，どんぶらこと，

大きな桃が流れてきました．」という文に対して，忘却要

素の選択を行う場合，忘却要素には「桃」が選択される．

したがって，〈Talking-Bones〉が行う発話は，「どんぶらこ，

どんぶらこと，大きな，えっと，何が流れてきたんだっ

け？」となる． 

3.2 ロボットの振る舞い 

次に〈Talking-Bones〉がモノ忘れをする際の振る舞いに

ついて述べる．ここでは物語を話す中で「洗濯」という

単語を忘れるとする．忘れる単語に到達すると，「えっと、

何に行ったんだっけ？」等の自分が忘れたことを示す発

話を行うと共に，音声認識を開始する．音声合成エンジ

ンには ATR-Promotions 社の Wizard Voice SDK を用いてお

り，子どものような声を生成している．音声認識には，

intel 社の Real Sense SDK を使用しており，作成した辞書

データに認識する単語を登録することができる．辞書

データに登録された単語を認識した際には，その単語が

現在の忘却要素と一致しているか，一致していないかを

判定し，判定結果に応じた発話を行う．認識した単語と

忘却要素とが一致した場合には，「それだー」や「そっかー」

などの発話を行い，昔話を再開する．認識した単語と忘

却要素が一致しなかった場合には，「そうだっけ？」など

の発話を行い，モノ忘れ中の振る舞いを継続する．また，

周囲からの手助けを上手く引き出すことができない際に

は，「せ」，「せん」と単語の先頭から徐々に思い出してい

くような発話を行う．そして忘却要素を完全に思い出し

た時，「思い出したー！洗濯にね…」と昔話を再開する． 

3.3 ミニマルデザイン 

本研究で構築したロボット〈Talking-Bones〉を図 2 に

示す．〈Talking-Bones〉はテーブル上でのインタラクショ

ンを想定して作成されたロボットであり，骨のような見

た目で丸みを帯びた頭と胴体のみからなるシンプルなデ

ザインとなっている．このデザインは，「ミニマルデザイ

ン」[17]の考え方に基づいており，周囲の多様な解釈や積

極的な関わりを生み出すことをねらいとしている． 

3.4 ハードウェア構成 

〈Talking-Bones〉は図 3 に示すように．人の状態を把

握するためのヒューマンビジョンコンポ（HVC-P2）と発

話用のスピーカ，音声認識用のマイクから構成されてい

る．マイクは卓上など，ロボットの外部に設置するため，

図中には記載していない． 
内部にはサーボモータを 3 つ搭載しており，頭部と胴

体の動きを作り出している．これによって，頷きや視線

表現などの社会的な表示を行うことが可能である．また，

忘却時に斜め上を見る振る舞いなど〈Talking-Bones〉の内

部状態の表出を行うことも可能としている． 
〈Talking-Bones〉のハードウェア構成の 1 つの特徴と

して胴体下部の接合にバネを用いていることが挙げられ

る．これによって，サーボモータによる規則的な動きに，

バネによる不規則な揺れを加えることで，生き物らしい

印象を与え，ロボットの見た目から生まれる適応ギャッ

プ[18]を回避することを目的としている． 

4. フィールドワーク 

プラットフォームとして構築したロボット〈Talking-
Bones〉を図書館の読み聞かせスペースに設置し，訪れた

子どもたち，およびその保護者とのやり取りの様子を観

察するフィールドワークを実施した． 

4.1 目的 

本研究では，モノ忘れをするロボット〈Talking-Bones〉
と子どもたちとのインタラクションにおいて，次の 2 つ

の観点で検討することを目的としている． 
I. インタラクションによって引き出される子どもた

ちの間，子どもと保護者の間でのコミュニケーションの

可能性について． 
II. 〈Talking-Bones〉と子どもたちの間で行われるコ

ミュニケーションの可能性について． 
以上の点に関して，フィールドワークを通して，質的

に調査することが本研究の目的である．ロボットとのイ

ンタラクション中のやり取りやその過程に着目し，質的

な分析を行った研究として，久野[19]は，質的研究である

エスノメソドロジーに基づくロボット研究を行い，定量

 
図 2  〈Talking-Bones〉の外観 

Fig. 2  Appearance of Talking-Bones 

 
図 3  〈Talking-Bones〉のハードウェア 

Fig. 3  Hardware configuration 



 

的な結果のみではなく，それらを得る過程に着目するこ

との必要性について論じている．また，秋谷ら[20]は，人

とロボットとの相互行為に関する研究について，コミュ

ニケーションチャンネルが確立されていることが前提と

されている実験室的状況での研究が多いことを述べると

共に，実際のコミュニケーションでは，すでにコミュニ

ケーションチャンネルが確立された状態から，会話など

の相互行為が始まるとはいえないという問題点を指摘し

ている．こうした研究から，人とロボットとのコミュニ

ケーションの成立とその過程について検討するためには，

人々が実際に活動している環境に近い状態での相互行為

を観察することが重要であると考えられる． 
人々が実際に行う活動に着目した研究手法にエスノメ

ソドロジー[21]がある．エスノメソドロジーの考え方は，

「人々が実際にやっていることが持つ特徴に着目し，記

述的に研究を進めることは，それらの活動を説明可能な

ものにするための手続きと同定できる」というものであ

る．本研究においても，エスノメソドロジーに基づく分

析手法である会話分析の手法を用いて，観察されたイン

タラクション中の一つ一つの発話を記述的に分析するこ

とは，そこで行われたコミュニケーションの詳細と過程

を明らかにするための手法として適していると考えられ

る．本研究もコミュニケーションが得られた過程を定性

的に議論することで，その多様なコミュニケーションは

どのような様相を示し，生まれているものなのか，その

プロセスまでを分析する． 

4.2 方法 

(1) 参加者 
 2019 年 8 月 17 日，18 日，20 日，22 日，23 日の 5 日

間に，田原市中央図書館 1を訪れた子どもたちと保護者．

園児から小学生の子どもたちを対象とした結果，0 歳か

ら 12 歳の子どもたちとその保護者が参加した． 
(2) ロボット 
 プラットフォームとして構築したロボット〈Talking-
Bones〉を使用した．今回のフィールドワークでは，2 つ

の昔話「桃太郎」と「鶴の恩返し」を順に語り聞かせ，

「桃太郎」で 3 か所，「鶴の恩返し」で 4 か所の合計 7 か

所でモノ忘れを行う． 
(3) 実験機材  
 実験場面には，デジタルビデオカメラを 2 台設置し，

インタラクションの様子を録音，録画した．また，事前

確認において承諾を得た子どもたちには，帽子と一体に

なった IC レコーダーを身に着けてもらうことで，ビデオ

カメラでは録音しきれない音声の録音を行った．2 台の

ビデオカメラはロボットの真後ろと斜め後ろに設置した．

真後ろに設置したカメラからは部屋全体を観察でき，斜

め後ろのカメラからはインタラクション中の子どもたち

の表情や口の動きなどを観察する狙いがある．実験環境

を図 4 に示す． 
(4) 実験場所 

 愛知県田原市にある田原市中央図書館の読み聞かせ用

スペースを借りて，観察を行った．読み聞かせ部屋には，

机を 1 つ設置し，その上にロボットを配置した．（図 5） 
(5) 手続き 
 1～3 人の子どもたちとその保護者を 1 グループとして

〈Talking-Bones〉とインタラクションを行ってもらった．

参加者には，年齢と一緒に参加する参加者との関係を確

認すると共に，インタラクションの内容に関する簡単な

説明を行った．子どもたちに行った説明は次の内容であ

る． 
・実験実施者が〈Talking-Bones〉の写真を見せながら，紹

介を行う 
・〈Talking-Bones〉が 2 種類の昔話を話す 
・〈Talking-Bones〉が途中で昔話を忘れてしまった場合，

教えたり，一緒に考えて欲しい 
・つまらないと感じたり，飽きてしまった場合には，途

中でも退出して構わない 
・研究で使用するため，ビデオを撮影している 
 また，同伴する保護者には，上の教示内容に加えて，

子どもとロボットとの自由なやり取りを観察したい旨を

伝え，ロボットとの会話に参加しすぎないよう教示を

1: 田原市中央図書館 http://www2.city.tahara.aichi.jp/section/library/ 

 
図 5  フィールドワークの様子 

Fig. 5  State of fieldwork 

 
図 4  実験環境 

Fig. 4  Experiment environment 



 

行った．その後，実験実施者が参加者を読み聞かせ部屋

へ誘導し，実験実施者が退出した後，〈Talking-Bones〉が

「桃太郎」を話し始める．「桃太郎」を話し終えると，約

10 秒後に「鶴の恩返し」を話し始める．「鶴の恩返し」を

話し終えると，〈Talking-Bones〉が「今日のお話はこれで

おしまいだよ．」と発話し，参加者に，インタラクション

が終了したことを知らせる．インタラクション時間は，

忘却時の振る舞いや周囲の反応によっても変化するが，

平均 11 分前後であった． 
(6) 分析方法 
 フィールドワークで観察されたインタラクションにつ

いて検討するため，参加者同士のコミュニケーション形

態の違いと観察された会話に焦点を当て分析すると共に，

特徴的なやり取りについて検討した． 

4.3 実験参加者 

フィールドワークには，51 組 89 名（男児 50 名 女児 
39 名）の子どもたちが参加した．平均年齢は，6.4 歳，標

準偏差は 2.5 歳である．また，子ども 89 名の他に子ども

たちの付き添いとして保護者 30 名がインタラクション

に参加した． 
(1) 参加態度による分類 
 〈Talking-Bones〉とのインタラクションが子どもたちの

興味や会話参加を引き出すことができていたかを検討す

るため，インタラクションの参加態度から参加者を「(イ
ンタラクション)継続群」と「(インタラクション)中断群」

の 2 つの群に分類した．図中の人数には，保護者は含め

ていない．（図 6）「中断群」には，インタラクションの途

中で読み聞かせ部屋を退出した参加者及び，走り回る，

本を読むなど〈Talking-Bones〉とのインタラクションに関

係の無い振る舞いが見られた参加者を分類した．その結

果，7 名の参加者がインタラクションの途中で読み聞か

せ部屋を退出しており，26 名の参加者がインタラクショ

ンに関係の無い振る舞いが見られた．この 33 名の参加者

を除いた 56 名の参加者を「継続群」に分類した．したがっ

て，参加者全体の約 63%にあたる子どもたちからは，会

話参加や〈Talking-Bones〉に対する興味を引き出すことが

できていたといえる． 
(2) コミュニケーション形態による分類 
 〈Talking-Bones〉とのインタラクションが参加者との間

でどのようなコミュニケーションを引き出したかについ

て検討するため，インタラクション中の様子から，参加

者を次の 4 つのグループに分類した．分類の方法として，

７回の忘却時点において，それぞれの観察されたコミュ

ニケーションを分類し、合計が多い分類をそのグループ

の分類とした．例えば，7 回の忘却時のコミュニケーショ

ンがそれぞれ，「単独，単独，単独，徒弟，徒弟，徒弟，

徒弟」であった場合にはその参加者の分類は「徒弟グルー

プ」となる． 
・対等グループ 子ども同士など，対等な立場でインタ

ラクションに取り組む様子が観察された参加者． 
・徒弟グループ 保護者や年上の子どもが（年下の）子

どもに対して手助けを行う様子が観察された参加者． 
・単独グループ 1 人でインタラクションに参加した参

加者．もしくは，複数人でインタラクションに参加した

が，他の参加者がインタラクションを中断したため，結

果的に 1 人でインタラクションを行った参加者． 
・継続困難 インタラクションが成立しておらず，コ

ミュニケーション形態による分類が不可能な参加者． 

5. 結果 

5.1 対等グループで観察されたインタラクション 

「継続群」に属する対等グループの参加者は 27 名，平

均年齢は 7.7 歳，標準偏差は 2.0 歳であった．また，「中

断群」に属する対等グループの参加者は 4 名，平均年齢

は 8.5 歳，標準偏差は 1.5 歳であった．このグループで観

察されたインタラクションとして，事例 1 のように相談

を行う様子が観察された参加者が 31 名中 21 名確認でき

た（平均年齢 7.4 歳，標準偏差 2.1 歳）．この内，相談が

子ども同士の間で見られた参加者は 19 名（平均年齢 7.5
歳，標準偏差 1.8 歳），相談が親子の間で見られた参加者

は 2 名（平均年齢 6.5 歳，標準偏差 3.5 歳）であった．事

 
図 6  参加者のグループ分けと平均年齢 

Fig. 6  Grouping and average age of participation 



 

例 2 のように子ども同士の間で年下の子どもを手助けす

る様子が観察された参加者が 1 名確認できた（年齢 10
歳）．事例 3 のようにオリジナルな言葉が創発した参加者

が 3 名確認できた（平均年齢 6.3 歳，標準偏差 1.7 歳）．

このやり取りは子供同士の間でのみ見られ，親子の間で

は見られなかった．この他にトランスクリプトには示し

ていないが，子どもたちが競い合う事例（6 名，平均年齢

8.0 歳，標準偏差 1.7 歳），子ども同士の同時発話が発生し

た事例（15 名，平均年齢 7.7 歳，標準偏差 1.8 歳），子ど

もによる〈Talking-Bones〉の発話のなぞりが発生した事例

（11 名，平均年齢 8.5 歳，標準偏差 2.2 歳），子どもによ

る〈Talking-Bones〉の発話のひきとり（〈Talking-Bones〉
が忘却要素を思い出す過程で，「もも」と発話した後に子

どもが「たろう」と発話するなど）が発生した事例（9 名，

平均年齢 8.2 歳，標準偏差 2.2 歳）が観察された．ここで

は事例 1，2 に示す子どもたちの共同的なやり取りを引き

出した事例と，事例 3 に示す子どもたちによってオリジ

ナルな言葉が創発された事例について紹介する．事例 1，
2，3 の参加者は共に「継続群」に属している． 
はじめに，子どもたちの共同的なやり取りを引き出し

た事例（事例 1，2）について述べる．事例 1 の子どもた

ちは，childB が childA に相談し，childA は自身の持つイ

メージを言葉にすることで，childB と共有しようとして

いる．事例 2 では，兄である childA が妹である childB に

〈Talking-Bones〉と関わるよう促している．事例 2 にお

いて，childA は childB を手助けし，childB は〈Talking-
Bones〉を手助けしているといえる．このように，子ども

たちの片方を手助けする行動や，互いに協力し合うよう

なやり取りは，一つの目的に向けた子どもたちの協力行

動であるといえる．また，事例 1，2 の子どもたちは共に

兄妹であるが，事例 1 の兄妹が一緒に考えるような形で

互いに関わり合っているのに対して，事例 2 の子どもた

ちは兄が妹に対して手助けするという徒弟制に近い形で

関わり合っている．このように，兄妹という関係性の中

でも参加者の間で異なったコミュニケーション形態を観

察することができた．このことから，〈Talking-Bones〉と

のインタラクションでは，参加する人数や参加者同士の

関係性が同じ場合にも，様々な形に発展する可能性が示

唆されたと考えている．参加者間のコミュニケーション

形態の違いをもたらした要因については，参加者それぞ

れの年齢や互いの年齢差など複数の要因が考えられる．

今回のフィールドワークの結果のみでは特定することは

困難であるため，今後更なる検討を行っていく必要があ

る． 
次に，子どもたちによってオリジナルな言葉が創発さ

れた事例（事例 3）について述べる．〈Talking-Bones〉の

発話が子どもの想起に影響を与え，子どもたちによって

オリジナルな言葉が創発される事例が確認できた． 
同様の事例は，以前のフィールドワーク[22]においても

観察されたやり取りであり，〈Talking-Bones〉とのインタ

ラクションで引き出される特徴的なやり取りであるとい

える．この現象から，〈Talking-Bones〉の発話が子どもの

想起の内容に影響を与える力を持っていたこと，子ども

【事例 3】 
〈Talking-Bones〉が鶴の恩返しの「たきぎ」をモノ忘れした場面． 
〈Talking-Bones〉の発話と，この前に話していた桃太郎の内容が子
どもの想起に影響し，オリジナルな言葉が創発されたと考えられる． 
childA childBの友人 8 歳, childB 姉 7 歳, childC 弟 4 歳 

 01:robot    何を売りに出かけたんだっけ？ 
 02          (0.60) 
 03:childB   えっ(0.09)私は[わからん. 
 04:childC          [えっえっ 
 05     (.) 
 06:childC   でかけて[はない 
 07:childA       [えっ](.)売りには[出かけてないよ. 
→08:robot                 [た](1.57)ただよ 
 09          (.) 
 10:childC   えっと 
 11          (.) 
→12:robot    [た 
 13:childC   [おうちにいた. 
 14          (.) 
 15:childA   た？ 
 16          (0.94) 
→17:childC   た？(0.85)たもたろう？ 

【事例 1】 
〈Talking-Bones〉が鶴の恩返しの「はたおり」をモノ忘れした場
面． 
子どもたちが〈Talking-Bones〉の忘却要素について相談をしてい
る． 
childA 兄 10 歳, childB 妹 8 歳 

 01:robot    何を始めたんだっけ？ 
 02          (0.67) 
 03:childA   え:っと 
 04          (.) 
→05:childA   確か何かを作っ[ていた 
 06:robot           [あのね 
 07          (.) 
→08:childB   きじ？ 
 09          (0.61) 
→10:childA   うん(.)なんか(0.51)はねをつくっ- 
 11          (0.46) 
 12:robot    [は 
→13:childA   [使ってな-(.)何かを作っていた. 
 14          (0.59) 
 15:robot    そうだっけ？(2.76)は 
 16          (1.31) 
 17:childB   はね？ 
 18          (0.47) 
 19:robot    はだよ 
            
     
            
      
【事例 2】 
〈Talking-Bones〉が桃太郎の「もも」をモノ忘れした場面． 
兄である childA が妹である childB を手助けしている． 
childA 兄 10 歳, childB 妹 5 歳 

 01:robot    も 
 02          (1.39) 
 03:children hh 
 04          (.) 
 05:robot    もだよ(0.28)も 
 06          (1.11) 
 07:childB   もも 
 08          (.) 
 09:robot    なにが[流れてきたんだっけ？ 
→10:childA      [ももって言って 
 11          (0.64) 
→12:childB   もも 



 

たちが〈Talking-Bones〉の発話を意味があるものだと捉え，

〈Talking-Bones〉の発話に合わせて自身の想起の内容に

向けた志向を調整していたことが考えられる．岡田ら[15]

は，共同想起対話において「想起内容は、現在の視点か

ら選択され湾曲されながら再構成されるものである」と

指摘しており，オリジナルな言葉の創発は子どもたちの

想起が婉曲された結果生み出されたものであると考えら

れる． 
以上の観点から，事例 3 のような現象は，〈Talking-

Bones〉とのインタラクションによって引き出された，子

どもと〈Talking-Bones〉との共同想起に向けたやり取りで

あったと考えられる． 

5.2 徒弟グループで観察されたインタラクション 

「継続群」に属する徒弟グループの参加者は 16 名．平

均年齢は 5.9 歳，標準偏差は 2.2 歳であった．また，「中

断群」に属する徒弟グループの参加者は，2 名，年齢は共

に 3 歳であった．このグループで観察されたインタラク

ションとして，事例 4 のように保護者が子どもたちに手

本をみせる様子が観察された参加者が 18 名中 3 名確認

できた（平均年齢 5.3 歳，標準偏差 2.9 歳）．事例 5 のよ

うに保護者が子どもを手助けする様子が観察された参加

者が 6 名確認できた（平均年齢 4.2 歳，標準偏差 2.0 歳）．

この他にトランスクリプトには示していないが，子ども

と保護者が相談する事例（7 名，平均年齢 5.3 歳，標準偏

差 2.2 歳），子どもによる〈Talking-Bones〉の発話のなぞ

りが発生した事例（3 名，平均年齢 3.7 歳，標準偏差 1.7
歳），子どもによる〈Talking-Bones〉の発話のひきとりが

発生した事例（2 名，3 歳と 5 歳）が観察された．このグ

ループの参加者に見られた特徴的なやり取りとして，子

どもたちの多くは，〈Talking-Bones〉の発話が理解できな

い際や，物語の情景を表す言葉がわからないなど困難な

状況に陥った場合に，保護者に助けを求める様子が確認

できた．同様に，保護者も子どもが困っている際に手助

けを行う様子や子どもに〈Talking-Bones〉との関わり方の

手本を見せる様子が確認できた．ここでは，子どもが困

難な状況に陥った際の保護者とのやり取りに着目して，

保護者による手助け，足場づくりが行われた事例（事例

4，5）について検討する．事例 4 の参加者は共に「継続

群」に属しており，事例 5 の参加者は「中断群」に属し

ている 
事例 4 では，子どもが〈Talking-Bones〉と上手く関われ

ない状況を見た保護者が子どもに関わり方を教えると共

に手本を見せる様子が観察できた．また，事例 5 の子ど

もは，忘却内容を表現する言葉がわからず〈Talking-
Bones〉に直接教えることはできないが，自身の持つ，物

語中の情景を伝えることで，保護者による教えを引き出

している． 
このように，保護者による手助けや手本を見せると

いった行動は，共通して，子どもだけで取り組みことが

困難な事柄に対して，保護者が協力することで目的の達

成をアシストしようとする行動であり，保護者による足

場づくり行動であるといえる．〈Talking-Bones〉とのイン

タラクションが子どもと保護者の間で想起の内容に対す

る志向を共有すること，〈Talking-Bones〉への手助けに協

力して取り組むことを通して，子どもたちと保護者の間

でのコミュニケーションを引き出していたと考えられる． 

5.3 単独グループで観察されたインタラクション 

「継続群」に属する単独グループの参加者は 13 名．平

均年齢は 8.2 歳，標準偏差は 1.0 歳であった．単独グルー

プの参加者は全員が「継続群」に属している．このグルー

プで観察されたインタラクションとして，事例 6 のよう

に子どもによる〈Talking-Bones〉の発話のなぞりが観察さ

れた参加者が 13 名中 6 名確認できた（平均年齢 7.3 歳，

標準偏差 2.5 歳）．この他にトランスクリプトには示して

いないが，子どもによる〈Talking-Bones〉への呼びかけが

発生した事例（2 名，3 歳と 8 歳），子どもが〈Talking-

 【事例 5】 
〈Talking-Bones〉が鶴の恩返しの「はたおり」をモノ忘れした場
面． 
子どもは自身の持つイメージを保護者に説明することで手助けを得よ
うとしている． 
childB 姉 4 歳, childC 弟 2 歳 

 01:caregiver   何を始めただったっけ？(0.82)わかる？ 
 02             (.) 
 03:robot       何を始めたんだっけ？ 
 04             (0.73) 
 05:childC      [がお: 
→06:childB      [鶴がなんかね 
 07             (.) 
→08:caregiver   はい= 
 09:robot       =は 
 10             (0.23) 
→11:childB      なんか模様の[ね 
→12:caregiver         [うん 
 13             (.) 
 14:robot       はだよ 
 15             (0.26) 
→16:childB      なんか持っとった 
 17             (0.22) 
→18:caregiver   それたぶんね(.)[はたおりだよ= 
 19:robot               [何を始めたんだっけ？ 

       

【事例 4】 
〈Talking-Bones〉が桃太郎の「もも」をモノ忘れした場面． 
保護者が子どもたちに〈Talking-Bones〉との関わり方の手本を見せ
ている． 
childA 兄 5 歳, childB 弟 2 歳 

 01:robot       えっと(0.35)あの(0.44)何が流れてきたんだっけ？ 
 02             (3.26) 
 03:caregiver   何が流れてきたんだっけ？= 
 04:robot       =も 
 05             (0.62) 
 06:caregiver   も 
 07             (0.41) 
 08:robot       もだよ 
 09             (0.04) 
→10:caregiver   教えてあげて= 
 11:robot       =も 
 12             (.) 
 13:caregiver   忘れちゃったんだって 
 14             (1.18) 

    



 

Bones〉に手助けを行う際，文字を書くような振る舞いが

行われた事例（1 名，8 歳），子どもによる〈Talking-Bones〉
の発話のひきとりが発生した事例（5名，平均年齢8.0歳，

標準偏差 0.6 歳）が観察された．このグループの参加者は

〈Talking-Bones〉と一対一でインタラクションを行って

いる．そのためここでは，〈Talking-Bones〉の発話が子ど

もの志向にどのように影響していたかを検討する．

〈Talking-Bones〉が想起中に発する言葉とその際の子ど

もの志向の変化をインタラクション中の発話を元に考察

した．その結果，参加者が〈Talking-Bones〉の発話を忘却

内容を想起する際の手掛かりとして捉えていることが確

認できた．ここでは，子どもが〈Talking-Bones〉の発話を

手掛かりとして，自身の志向を調整していたと考えられ

る事例（事例 6）について検討する． 
事例 6 では，子どもが〈Talking-Bones〉の発話を手掛か

りとしながら，徐々に〈Talking-Bones〉との志向を調整し

ていく様子が確認できる．また，特徴的な現象として，

〈Talking-Bones〉の発話を参加者がなぞる「なぞり」と呼

ばれる現象が確認できた．この現象は，人同士の共同想

起の場面でもみられる現象であり，他者の志向を自身の

中になり込ませようとする行為である．したがって，

〈Talking-Bones〉の発話が，周囲の人の志向の調整を引き

出す意味を持っていたと考えられる．このことは，人と

ロボットとの共同想起に向けたコミュニケーションが行

われていたと考えることができ，ロボットとの心理的に

密な距離感でのコミュニケーションを実現できる可能性

が示唆されたと考えられる． 

5.4 中断群で観察されたインタラクション 

「中断群」に属する参加者は全体で 33 名．平均年齢は

4.9 歳，標準偏差は 2.6 歳であった．このグループで観察

されたインタラクションとして，事例 7 のように子ども

たちが飽きを感じていたと考えられる参加者が 33 名中

17 名確認できた（平均年齢 7.1 歳，標準偏差 1.9 歳）．こ

の他にトランスクリプトには示していないが，子どもた

ちが〈Talking-Bones〉の発話の意味を理解できていないと

考えられる事例（11 名，平均年齢 3.5 歳，標準偏差 1.6
歳），子どもによる〈Talking-Bones〉の発話の模倣が発生

した事例（2 名，2 歳と 3 歳），子どもが〈Talking-Bones〉
にあえて違う単語を教えようとする事例（3 名，平均年齢

7.7 歳，標準偏差 1.9 歳）が観察された．事例 7 の参加者

は，インタラクション中に「飽きた」と発言しており，

〈Talking-Bones〉とのインタラクションに飽きを感じて

いることがわかる．また，インタラクション中のやり取

りからロボットにあえて違う言葉を教えることで反応を

見ようとする様子が観察できた．単に正解を教えること

に楽しみを感じず，単調なインタラクションに変化を求

めていたのではないかと考えられる．コミュニケーショ

ンロボットに対する子どもの興味について田中[23]は，ロ

ボットのエージェンシーが子どもの興味を維持するため

に重要な役割を果たしていると述べている．本研究にお

いては，参加者に飽きを感じさせた要因として，〈Talking-
Bones〉の発話内容，振る舞い，参加者の属性など，複数

の要因が考えられるため明確な要因を特定することは難

しい．しかし，今回のフィールドワークに限ってインタ

ラクション中の様子から考察すると，比較的年齢の高い

参加者とのインタラクションでは〈Talking-Bones〉とのや

り取りが簡単，単調であったため飽きが感じられていた

可能性がある．また，年齢の低い参加者とのインタラク

ションでは〈Talking-Bones〉の発話内容を理解できなかっ

た事，他者と共同的に取り組む能力が発達段階であった

ためインタラクションに継続して取り組むことが困難で

あったことが考えられる．高度な共同性を伴うコミュニ

ケーションに取り組む年齢には至っていないということ

【事例 7】 
子どもたちの様子から飽きていることを感じた保護者が退出してもい
いことを教え，子どもたちが「飽きた」と発言している 
childA 妹 9 歳, childB childA の友人 9 歳, childC 姉 10 歳 

 01:robot       おじいさんと 
→02:childA      ﾟおむすびﾟ hh 
 03             (0.21) 
 04:robot       [おばあさん]はね 
→05:childB      [ﾟおむずびﾟ 
 06             (0.09) 
 07:robot       泊めてあげたんだよ 
 08             (0.10) 
→09:caregiver   飽きた？(.)もどっていいって. 
 10             (0.46) 
→11:childA      飽きた？ 
 12             (0.29) 
→13:childB      飽きた: 
 14             (.) 
 15:caregiver   hh 
→16:childA      飽きた(.)出ましょっか.((全員で退出)) 

【事例 6】 
〈Talking-Bones〉が鶴の恩返しの「たきぎ」をモノ忘れした場面． 
子どもが〈Talking-Bones〉の発話を手掛かりに言葉を思い出そうと
している． 
childA 9 歳 

 01:robot     ただよ(0.25)た 
 02           (0.55) 
 03:childA    た 
 04           (0.87) 
 05:robot     あのね 
 06           (1.03) 
 07:childA    た:(0.22)た 
 08           (0.20) 
 09:robot     たき= 
 10:childA    =た. 
 11           (1.17) 
 12:childA    たき 
 13           (1.29) 
 14:robot     [たき 
 15:childA    [た(0.69)たき(0.65)たき= 
 16:robot     =たきだよ(0.31)[たき 
 17:childA            [たき(0.40)たきたきたき= 
 18:robot     =何を売りに出かけたんだっけ？ 
 19           (0.47) 
 20:childA    たきたき(0.63)たき= 
 21:robot     =たきぎ 
 22           (1.05) 
 23:childA    たき: 
 24:robot     思い出した:. 
             
      
             
       
       



 

だろう．今後は，年齢に合わせたコンテンツを検討する

など，〈Talking-Bones〉とのインタラクションの可能性を

探る． 

6. 総合考察 

6.1 本研究で得られた知見と今後の課題 

本研究で得られた 1 つ目の知見として，開発した

〈Talking-Bones〉の振る舞いや発話が，子どもたちの〈忘

却〉を介したコミュニケーションを半数以上のケースで

引き出すことを確認できたことが挙げられる．4.3 章で述

べたように，参加者の約 63%にあたる 56 名の参加者との

インタラクションでは，子どもたちがインタラクション

に継続して取り組む様子や忘却要素を介したコミュニ

ケーションを行う様子が観察できた．一方で，33 名の参

加者からは参加を引き出すことができなかった．砺波ら

の研究[24]から，幼児の共同性のレベルは，年齢によって

違いがあることが報告されている．インタラクションを

中断した 33 名を年齢別に調べたところ，1 歳の参加者で

は 1 名中 1 名(100%)，2 歳の参加者では 7 名中 5 名(71%)，
3 歳の参加者では 7 名中 6 名(86%)，4 歳の参加者では 9
名中 6 名(67%)，5 歳以上の参加者では 65 名中 15 名(23%)
の参加者が中断していた．砺波らの研究で共同性のレベ

ルに違いがあったように本研究でも年齢が低いほど，共

同的な行為である一緒に思い出すという行為を継続する

ことが困難であったことがわかった．中断した人数の割

合から〈Talking-Bones〉の忘却を介して行われるインタラ

クションは，5 歳以上の年齢が適切だろう．一方で，5 歳

以上の参加者でもインタラクションの中断がみられた要

因として本研究ではモノ忘れのパターンが限られており，

単調であった可能性が考えられる．また，今回のフィー

ルドワークでは，年齢別の参加者数にばらつきがあるこ

と，子どもたちは実験実施者によって，ロボットとの関

わり方の説明を受けていたことの二点に十分に考慮しな

ければならない．今後，幅広い年齢層やさまざまな状況

での検証は必要である． 
2 つ目の知見として，〈Talking-Bones〉とのインタラク

ションを通して，子どもたち，子どもと保護者とのコミュ

ニケーションを引き出す事例を確認できたことが挙げら

れる．本研究では，事例 1，3 の様に互いに協力，相談し

合いながらインタラクションに取り組む場合や，事例 2，
4，5 の様に足場づくりを行う場合など 7 つの事例とそれ

らが観察された参加者の属性について紹介した．その他

にもトランスクリプトとしては取り上げなかったが，観

察されたコミュニケーションのパターンを挙げ，それら

が観察された参加者の人数と平均年齢を示した．これら

の結果から，〈Talking-Bones〉の〈忘却〉が参加者間のコ

ミュニケーションの場を形成しており，多様なコミュニ

ケーションへと発展する可能性が示唆された．また，事

例によって，子ども同士でしか確認されない事例（「オリ

ジナルな言葉の創発」や「同時発話」）が存在する一方で，

子ども同士，子供と保護者の両方で確認できた事例（「相

談」や「手本をみせる行動」）が存在することがわかった．

〈Talking-Bones〉の忘却を介して行われるコミュニケー

ションには，参加者の関係性が影響するコミュニケー

ションと影響しないコミュニケーションとが存在するこ

とが明らかになった．このことは，今後ロボットの忘却

を介したインタラクションデザインを行う上で重要な知

見であると考える．一方で，年齢と観察されたコミュニ

ケーションの関係などコミュニケーション形態の違いを

もたらす要因については，本研究では検証の目的として

おらず、今後、年齢や関係性を統制した実験室内での検

証実験が必要であると考える． 
以上の 2 点が本研究で得られた主な知見であるといえ

る．また，インタラクション中の様子から．参加者の年

齢がインタラクションに対する飽きや，コミュニケー

ション形態の変化に影響していると考えられる．今後，

〈Talking-Bones〉とのインタラクションと子どもたちの

年齢との関係について詳細に分析すると共に，年齢に応

じた発話の調整やインタラクションデザインについて研

究していく必要がある． 

6.2 学びの場への展開  

ここでは，本研究のフィールドワークを通して得られ

た知見が子どもたちの学びの場に向けてどのように応用

できるかについて考察を行う． 

まず，事例 4，5 の子どもと保護者の間や，事例 2 の子

どもたちの間でみられた「直接〈Talking-Bones〉に教える

のではなく，子ども，年下の子どもに教える」，「手本を

みせる」といった〈足場づくり〉について述べる．こうし

た行動は，学習理論としても議論されている「認知的徒

弟制」[25]に当てはまっているといえる．「認知的徒弟制」

は段階を踏んで学びが深化していくプロセスを示したも

のであり，Modeling，Coaching，Scaffolding などの 6 段階

で構成される．今回観察された，手助けや手本を見せる

といった行動は，それぞれ，認知的徒弟制における

Scaffolding，Modeling にあたる．このことから〈Talking-
Bones〉とのインタラクションが子ども達の認知的徒弟制

に基づいた学びの場を構築できることが示唆された．今

後，参加者とのコミュニケーションに合わせて，〈Talking-
Bones〉の忘却する内容を子どもが容易に想起できるもの

から，難しいものへと変化させていくといった工夫を行

うことで，認知的徒弟制の段階を踏んだ深化が実現でき

ると考える．認知的徒弟制に基づいて子どもに教示を行

うロボットの研究[26]も行われているが，子どもと保護者

の間での認知的徒弟制に基づく学びを活性化するロボッ

トについては，現在のところ十分に議論されていない． 

さらに，こうしたやり取りの後には，先ほどまで「手

助けされる」，「手本をみる」側であった子どもが，今度

は自身が〈Talking-Bones〉に教えることを経験すること

で，自己肯定感を得ると共に，関係発達論[27]や Protégé 
Effect として指摘される「教えることを通した学び」を



 

得ることも可能性も備えている． 

本研究の結果，5 歳以上の子どもとのインタラクショ

ンでは，子どもたちからの関わりを継続できることが明

らかになった．また，ロボットの想起の内容に志向を向

け，一緒に考える，思い出そうとする様子や，子ども同

士で協力する様子が観察できた．こうした知見から，

〈Talking-Bones〉の発話内容をより学習に沿った内容に

することで小学生程の子どもたちの学習環境において，

ロボットに教えることによる学習の定着や，子ども同士

で協力して学習に取り組む共同学習の場を構築すること

が可能であると考えられる．〈Talking-Bones〉とのイン

タラクションでは，こうした他者との関わりを通した学

びの場を構築できると考えている． 

こうした学びは 2 章で述べた「他者との関わりを通し

た学び」や「共同性の発達」の議論に関連している． 

今後，発話コンテンツを昔話に限らず，例えば，数学

の公式の一部を忘れることや，歴史上の人物の名前を忘

れるなどの学習コンテンツへの応用も可能であると考え

ている． 

また，既に存在する単純に問題を出してくるような学

習システム（例えば，「三角形の面積はどうやって計算し

たらいいんだろう？みんなで考えてみて」と問いかけて

くるシステム）にはない〈Talking-Bones〉ならではのポイ

ントとして，「押しつけがましさがない点」，「ロボットと

参加者が互いの志向を調整し合うといったコミュニケー

ションが期待できる点」が挙げられる．例で示したよう

な問いかけを行うシステムの発話は，参加者に対して一

方的に投げかけられたものであり，参加者に対する「押

しつけがましさ」を感じる可能性がある．一方，〈Talking-
Bones〉の発話は，忘却という弱さを開示した発話であり，

参加者からの自然な手助けを引き出しやすく，自己肯定

感などのポジティブな効果を期待できる．「ロボットと参

加者が互いの志向を調整し合うといったコミュニケー

ションが期待できる」という点について，問いかけを行

うシステムの場合，問いかけの答えはシステム内部に用

意されており，互いの志向を調整するといった行為は生

まれない．今後，〈Talking-Bones〉が周囲の発話に合わせ

て自身の志向を調整していく機能を実装することで，人

とロボットとが互いの志向を共有し，調整し合うといっ

た高度なコミュニケーションの実現を期待できる．

〈Talking-Bones〉とのインタラクションが，子ども達の学

習や発達を手助けする場を構築するという役割を担う可

能性について引き続き検討を行っていく． 

7. おわりに 

本研究では，子どもたちに昔ばなしを語り聞かせるな

かで「えっと，なんだっけ？」と，ときどきモノ忘れする

ロボット〈Talking-Bones〉について〈忘却〉という現象に

着目し，周囲の子どもたちや保護者が一緒に思い出し，

考えるなど，どのような関わりが生まれるのか．図書館

でのフィールド調査を実施し，その調査結果と考察を述

べた．  
〈Talking-Bones〉とのインタラクションにおいて，子ど

もたちが忘却した言葉に志向を向けるという共同行為が

引きだされていた．一つの忘却した単語に複数の子ども

の志向が重なるという社会的な現象である．また，忘却

した単語をロボットに教えてあげて，手助けするという

ロボットへの協力行動，共通の目的に向けた子ども同士

のコミュニケーションなどを引き出す場を形成していた． 
具体的には，養育者がいる場合には，徒弟の関係のよ

うに，子ども一人では達成できないところに足場のよう

なものを作ってあげて，事例 4 のように子どもに手本を

見せたり，事例 5 のように子どもを手助けするような性

質の場が引き出されていた．子どもが一人で関わる単独

の場合には，事例 6 のようにロボットを手助けする中で，

子どもがロボットの志向を自身の中になり込ませようと

する様子が確認できた．こうした志向の調整は子どもと

ロボットとの共同想起対話に向けたコミュニケーション

であり，人とロボットとの心理的に密な距離感でのコ

ミュニケーションの実現の可能性が示唆された．また，

子ども同士がロボットに対して対等に関わる場合では，

子ども同士が競い合い切磋琢磨する姿勢や事例 1，2 のよ

うな子ども同士の協力行動を引き出す媒介であった．こ

れは子どもの共同学習を支えるうえでのテクニックにつ

ながるものだろう．また，事例 3 のように，子ども同士

が相談を行う中で〈Talking-Bones〉の発話に合わせて志向

を調整する様子も確認できた．コミュニケーションロ

ボットを教育，保育の場へ応用する研究事例[28][29]では，

学習の効率化や子どもの能力向上を目指すことが多い．

一方で，学校や幼稚園で行われる活動の中には，他者と

の関わり方や集団の中での自己の在り方など，同学年の

子どもや先生，保育者との関わりを通して学ぶことが多

い．〈Talking-Bones〉はこのような他者との多様な関わり

を引きだす可能性を秘めており，教育現場においても重

要な観点であるといえる． 
本研究では，幼児に親しみのある昔ばなしを語ること

で〈Talking-Bones〉は疑似的に忘却するという現象を構成

した．将来，実際に子どもと一緒に経験したことを忘れ

るなど，より自然な忘却を実現できれば，Human-robot 
Interaction(HRI)において間主観的なコミュニケーション

の実現の先駆けとなり，この分野に大きなインパクトを

与えることができるだろう．今後，さらなる開発，検討

を行っていく． 
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付録[30]  

トランスクリプト記号 

[  オーバーラップの開始位置 

]  オーバーラップの終了位置 

=  切れ目のない接続 

(数字)  その秒数の間隙があることを示す 

(.)  ごくわずかの感知可能な間隙があることを示す 

:  直前の音が引き延ばされていることを示す 

-  直前の語や発話が中断されていることを示す 

.  直前部分が下降調の抑揚で発話されていることを示す 

？  直前部分が上昇調の抑揚で発話されていることを示す 

文字  下線部分が強調されて発話されていることを示す 

ﾟ文字ﾟ この記号で囲まれた部分が弱められて発話されている

ことを示す 

hh  笑い 

→  分析において注目する行 

((文字)) 転記者による注釈・説明 

 



 

発話者を表す記号 

childA～C 子どもによる発話 

children 2 人以上の子どもによる発話 

caregiver 保護者による発話 

robot  ロボットによる発話 
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