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1 ͡Ίʹ
ʹΛཧతʹΈཱͯɼ૬ख͕ཧղͰ͖ΔΑ͏ߟࢥ
Θ͔Γ͘͢ද͢ݱΔٕज़Λٕޠݴज़ͱ͍͏ [1]ɽޠݴ
ٕज़ 4ͭͷபɼʢ1ʣٞʲ͢ɾฉ͘ ɼrʢ2ʣಡղʲಡ
Ή ɼrʢ3ʣߟࢥʲཧతߟࢥɾతߟࢥɾੳతߟࢥɾ
൷తߟࢥ (Critical thinking) ɼrʢ4ʣ࡞จʲॻ͘ ɼr͔
ΒΔ [2]ɽٕޠݴज़ͯ͢ͷڭҭɾ৬ۀͷૅجͱͳ
Δٕज़Ͱ͋Γɼ͋ΒΏΔڭҭؔػɾ৬छʹ͓͍ͯޠݴ
ٕज़ͷٻ্͕ΊΒΕ͍ͯΔɽ
ԤถͷখڭࣇҭͰখࣇͷٕޠݴज़Λ্ͤ͞Δͨ
ΊʹֆΛར༻ͨ͠ख๏Λ༻͍Δ [3]ɽ͜ͷख๏Ͱɼࢠ
ɼֆͷςʔϚֆʹඳ͔Ε͍ͯΔ͜ͱΛͤݟֆΛʹڙ
4ͭͷ StepͰڙࢠʹੳͤ͞Δ (Ҏޙɼطଘख๏)ɽֆ
ͷੳʹࡐڭͱ͕ͯ͠ڙࢠ͠Έ͍͢ֆຊ͕༻͍
ΒΕΔ͜ͱ͕ଟ͍ɽͦͷͨΊɼطଘख๏ڙࢠͷޠݴ
ٕज़্ʹඇৗʹ༗ӹͰ͋Δɽ
ຊڀݚͰɼֆຊͷΘΓʹࡐڭͱͯ͠ώϡʔϚϊ
ΠυܕϩϘοτ (ҎޙɼϩϘοτ)ͷಈ࡞Λར༻ͨ͠ݴ
Δ͢౼ݕख๏Λ্ज़ٕޠ (ҎޙɼఏҊख๏)[4]ɽϩϘο
τΛར༻͢Δཧ༝ɼ(1)ϩϘοτಉ͡ಈ࡞Λਖ਼֬ʹ
ԿͰ܁Γฦ͢͜ͱ͕Ͱ͖Δ [5]ɼ(2)ϩϘοτί
ϛϡχέʔγϣϯΛଅ͢πʔϧͱͯ͠ޮՌ͕͋Δ [6]ɼ
(3)ϩϘοτΛར༻͢Δ͜ͱʹΑΓɼֆຊͰಘʹ͍͘
ਓͷӡಈಈ࡞ͳͲͷใΛදݱͰ͖ΔՄੑ͕͋Δ͔
ΒͰ͋Δɽ
ఏҊख๏ʹ͓͚Δڭतऀͷׂೋͭ͋ΔɽҰͭɼ
ॳʹਓͷӡಈಈ࠷ͱͯ͠ɼࡐڭतऀɼ͋Β͔͡Ίڭ
ڭΔ͜ͱͰ͋Δɽ͏Ұͭɼ͢ݱΛϩϘοτͰද࡞
ͳ͕ΒɼͤݟʹऀݧΛඃ࡞ͱͯ͠४උͨ͠ϩϘοτಈࡐ
ϩϘοτಈ࡞ͷςʔϚಈ͍͍ͯΔؔઅͳͲΛઆ໌͞
ͤΔ͜ͱͰ͋Δɽ
ҎԼຊߘͰɼ࣮࣌ݧʹ͓͚ΔඃऀݧͷൃΛੳ
͠ɼطଘख๏ͱఏҊख๏Λൺֱ͢ΔɽͦΕʹΑͬͯఏ
Ҋख๏ͷ༗ޮੑΛ͢ূݕΔɽ
ҎԼɼୈ 2અͰɼϩϘοτಈ࡞Λར༻ٕͨ͠ޠݴ
ज़্ख๏ʹ͍ͭͯड़Δɽୈ 3અͰɼ࣮ํݧ๏ͱ
ධՁํ๏ʹ͍ͭͯड़Δɽୈ 4અͰɼ࣮ݧΛ͓͜ͳͬ
ͨ݁Ռͱͦͷߟʹ͍ͭͯड़Δɽୈ 5અͰɼ·ͱ
Ίͱޙࠓͷ՝ʹ͍ͭͯड़Δɽ

2 ϩϘοτಈ࡞Λར༻ٕͨ͠ޠݴज़্ख๏
ఏҊख๏Ͱɼࡐڭͱͯ͠ֆຊͷΘΓʹϩϘοτ
ಈ࡞Λར༻͢ΔɽϩϘοτಈ࡞Λͤݟͳ͕ΒɼϩϘοτ
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ਤ 1 ఏҊख๏ͷྲྀΕ

ಈ࡞ʹ͍ͭͯςʔϚؔઅͷಈ͖ͳͲΛ͍͔͚ʹΑ
Γੳͤ͞Δɽ۩ମతʹɼҎԼͷ 4ͭͷ StepͰ͓͜
ͳ͏ʢਤ রʣɽ·ͣɼશମ૾Λଊ͑ͤ͞ΔʢStep1ʣɽࢀ1
ɼ͏Ұʹ࣍෦ͷੳΛͤ͞ΔʢStep2ʣɽࡉɼʹ࣍
શମ૾ʹΓ݁Λग़ͤ͞Δ (Step3)ɽޙ࠷ʹɼ൷త
Λ͓͜ͳΘͤΔ౼ݕ (Step4)[7]ɽ
Step1ɿશମੳ Step1ͰɼϩϘοτಈ࡞શମΛଊ
͑ͤ͞Δɽ۩ମతʹɼԿͷಈ࡞Λ͍ͯ͠Δͷ͔
(ςʔϚͷԾઆɾ༧ଌ)ɼͲͷΑ͏ͳઃఆͳͷ͔ʢಈ
؍ͷҙຯʣͳͲΛ࡞ͷޮՌɼಈ࡞Λ͢Δ໘ɼಈ࡞
ɼੳͤ͞Δɽ
Step1Λ͓͜ͳ͏ͨΊͷ͍͔͚ྫΛԼهʹࣔ͢ɽ

• ʮ͜ͷಈ࡞ͲΜͳҙຯ͕͋Δͱ͍ࢥ·͢ ʁ͔ʯ
• ʮ͜ͷಈ࡞ͷಛͳΜͰ͔͢ʁʯ
• ʮͲΜͳޮՌ͕͋Δͱ͍ࢥ·͔͢ʁʯ

Step2ɿৄࡉੳ Step2Ͱɼಈ࡞શମ͔ΒҰͭҰͭ
ͷؔઅͷಈ͖ӡಈεϐʔυ·Ͱ͍͔ࡉ෦Λ؍
ΒಡΈऔ͔࡞ɼੳͤ͞Δɽͦͯ͠ɼϩϘοτಈ
ΕΔใΛͰ͖Δ͚ͩͨ͘͞ΜऔΓग़ͤ͞Δɽ
Step2Λ͓͜ͳ͏ͨΊͷ͍͔͚ྫΛԼهʹࣔ͢ɽ

• ʮઢͲ͜Λ͍ͯݟ·͔͢ʁʯ
• ʮ্ʢԼʣͷಈ͖Ͳ͏Ͱ͔͢ʁʯ
•ʮʢɼମʣͲͷΑ͏ʹಈ͍͍ͯ·͢ ʁ͔ʯ
• ʮ֤ؔઅʢݞɼගɼखटɼؔވઅɼකɼटʣ
ͲͷΑ͏ʹಈ͍͍ͯ·͔͢ʁʯ

• ʮ͜ͷಈ࡞ͷεϐʔυͲ͏͡ײ·͔͢ʁʯ
Step3ɿ݁ Step3Ͱɼ͏Ұ Step1ͱಉ͍͡
͔͚Λ͓͜ͳ͏ɽͦͯ͠ɼStep1ͷ͔͑ߟΒมԽ͕
͔͋ͬͨΛ͍͔͚Δɽ
Step3Λ͓͜ͳ͏ͨΊͷ͍͔͚ྫΛԼهʹࣔ͢ɽ

• ʮ͜ͷಈ࡞ͲΜͳҙຯ͕͋Δͱ͍ࢥ·͔͢ʁ
ॳͱมΘΓ·͔ͨ͠ʁʯ࠷

• ʮ͜ͷಈ࡞ͷಛͳΜͰ͔͢ʁ࠷ॳͱมΘ
Γ·͔ͨ͠ʁʯ

• ʮͲΜͳޮՌ͕͋Δͱ͍ࢥ·͔͢ʁ࠷ॳͱม
ΘΓ·͔ͨ͠ʁʯ

Step4ɿ൷తݕ౼ Step4ͰɼϩϘοτಈ͔࡞Βಡ
ΈऔͬͨใΛࣗࣗͷʹஔ͖͑͞ߟͯ͑
ͤΔɽ
Step4Λ͓͜ͳ͏ͨΊͷ͍͔͚ྫΛԼهʹࣔ͢ɽ

• ʮ͜ͷಈ࡞ʹ͍ͭͯԿ͔͡ײ·͔ͨ͠ʁʯ
• ʮ͜ͷಈ࡞Λ͋ͳͨͳΒͲͷΑ͏ʹվྑ͠·
͔͢ʁʯ
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3 ͱධՁํ๏ݧ࣮ূݕ
3.1 ཁ֓ݧ࣮

ɹຊڀݚͰɼϩϘοτಈ࡞Λࡐڭͱͯ͠ར༻͢Δ͜
ͱͷޮՌΛࣔͨ͢Ίʹݧ࣮ূݕΛ͓͜ͳ͏ɽ࣮ݧͰɼ
ϩϘοτಈ࡞ͱےτϨʔχϯάͷํ๏Λࢦͨ͠هಋ
ॻʢҎޙɼಈࢦ࡞ಋॻʣΛ༻͍Δ [8]ɽಈࢦ࡞ಋॻط
ଘख๏ʹ͓͚Δֆຊͱͯ͠ར༻͢Δɽ
ΑΔෳͷϖΞͰ͓͜ͳ͏ɽͦͷʹ࢜உੑಉݧ࣮
ཧ༝ɼϖΞʹΑΔ࣮ݧಉੑಉ࢜·ͨஉঁͷϖΞ
Ͱ݁Ռ͕ҟͳΔ [9]ͨΊͰ͋Δɽ
ຊ࣮ݧͰώϡʔϚϊΠυܕϩϘοτͱͯ͠ɼSoft-

Bank RoboticsࣾͷNAO R⃝Λ༻͍Δ [10]ɽNAO R⃝ɼ
ೋา͕ߦՄͳࣗϩϘοτͰ͋ΓɼଞͷϩϘοτʹ
ൺͯਓؒͷಈ࡞Λ࣮ʹ͢ݱ࠶Δ͜ͱ͕Ͱ͖Δɽ·
ͨɼϩϘοτಈ࡞ͷੜʹɼಉࣾͷϩϘοτϓϩά
ϥϛϯάιϑτΣΞͰ͋ΔChoregraphe R⃝Λ༻͍Δɽ
Choregraphe R⃝ ؆୯ͳϢʔβʔΠϯλϑΣʔεͰಈ
ͼฤू͕ՄͳιϑτΣΞͰ͋Δɽٴͷੜ࡞

3.2 खॱݧ࣮

ɹ࣮ݧΛ͡ΊΔલʹɼෳͷϖΞΛϝΠϯඃऀݧͱ
αϒඃऀݧʹৼΓ͚Δɽ࣮ݧͷୈҰஈ֊ͱͯ͠ɼϝ
Πϯඃऀݧʹର͠ɼϩϘοτಈ࡞·ͨಈࢦ࡞ಋॻͷ
ͲͪΒ͔Λ༻͍ͯୈ 2 અͷ Step1ʙStep4 Λ͓͜ͳ͏
(Ҏޙɼಈ࡞ੳʣɽ֤ Stepʹ͓͚Δੳɼචऀ͕ඃ
Δɽ͢ࢪ͍͔͚Λ͓͜ͳ͏͜ͱͰ࣮ʹऀݧ
ͦͷޙɼ࣮ݧͷୈೋஈ֊ͱͯ͠ɼಈ࡞ੳऴྃ͢ޙ
͙ɼϝΠϯඃऀݧಡΈऔͬͨಈ࡞Λαϒඃݴʹऀݧ
༿͚ͩͰ͑ڭΔʢҎޙɼಈࢦ࡞ಋʣɽ
ಈ࡞ੳͰɼಈ࡞ΛಡΈղ͘ྗΛ͢ূݕΔɽಈ࡞
Δɽ͢ূݕΛൃ৴͢ΔྗΛ࡞ಋͰɼಡΈऔͬͨಈࢦ

3.3 ධՁํ๏

ɹධՁํ๏ͱͯ͠ϝΠϯඃऀݧͷൃͱൃؒ࣌Λ
༻͍Δ [11]ɽܭଌճɼൃɼൃؒ࣌ͱʹಈ
ͷ࣌ಋࢦ࡞ͱಈ࣌ੳ࡞ 2ճͰ͋Δɽ
ಈ࡞ੳ࣌ͷܭଌؒظɼචऀ͕ಈ࡞Λఏࣔͨ͠ͱ
͖͔Βޙ࠷ͷ͍͔͚ͷճ͕ऴΘͬͨͱ͖·Ͱͱ͢
Δɽ·ͨɼಈࢦ࡞ಋ࣌ͷܭଌؒظɼࢦಋ։͔࢝Βࢦ
ಋऴྃ·Ͱͱ͢Δɽ
ൃͦΕͧΕܭଌͨؒ࣌͠ͰϝΠϯඃऀݧͷ
ൃճΛߟࢀจݙ [11]ʹै͍ൃͷ୯Ґͱೝఆ͢Δɽ
ൃؒ࣌ͦΕͧΕܭଌͷ։͔࢝Βऴྃ·Ͱͱͨ͠ɽ
4 ݁Ռͱߟ
ຊ࣮ݧͷඃऀݧɼຊֶͷใՊֶ෦ͷஉֶࢠੜ 12
໊ 6ϖΞͰฏۉྸ ऀݧͰ͋ͬͨɽϝΠϯඃࡀ23.6
ʹੳͯ͠Β͏ಈ࡞ɼಈࢦ࡞ಋॻʹ͓͚ΔεΫϫο
τͱͨ͠ɽ
·ͣɼಈ࡞ੳʹ͓͚Δൃੳͷ݁ՌΛද 1ʹࣔ͢ɽ

ද 1 ಈ࡞ੳʹ͓͚Δൃੳͷ݁Ռ
ଘख๏ط ఏҊख๏

ฏൃۉ 23.00 28.50
ฏൃۉؒ࣌ʢʣ 5.16 6.22
୯Ґؒ࣌ͨΓͷൃ 4.45 4.58

ද 1ΑΓɼಈ࡞ੳ࣌ɼൃɼൃؒ࣌ͱʹ
ఏҊख๏ͷ΄͏͕͍ߴΛ͍ࣔͯ͠Δɽ·ͨɼද 1ͷ
ฏൃۉͱɼฏൃۉؒ࣌ͷ༗ҙ֬ pΛ tݕఆʹ

ΑΓٻΊͨ (p < 0.5)ɽͦͷ݁ՌɼͦΕͧΕ p ! 0.005
ɼp ! 0.04ͱͳͬͨͨΊɼฏൃۉͱฏൃۉؒ࣌ʹ
༗ҙ͕ࠩ͋Δ͜ͱ͕Θ͔ͬͨɽͦͷཧ༝ͱͯ͠ɼಈ
ͷ΄͏͕ҙΛ࡞ಋॻͷࣸਅΑΓɼϩϘοτಈࢦ࡞
Ҿ͖͔ͬͨ͢ͱ͍͏͜ͱ͕͑ߟΒΕΔɽ͜ΕΑΓɼಈ
ݴɼϩϘοτΛར༻͢Δ͜ͱʹΑΓɼ͍͓ͯʹ࣌ੳ࡞
ͷՄੑ͕͋Δͱ͍͑Δɽ্ज़ٕޠ
ಋʹ͓͚Δൃੳͷ݁ՌΛදࢦ࡞ɼಈʹ࣍ 2ʹࣔ͢ɽ

ද 2 ಈࢦ࡞ಋʹ͓͚Δൃੳͷ݁Ռ
ଘख๏ط ఏҊख๏

ฏൃۉ 20.00 19.50
ฏൃۉؒ࣌ʢʣ 1.95 1.20

୯Ґؒ࣌ͨΓͷൃ 10.24 16.23

ද 2ΑΓɼಈࢦ࡞ಋ࣌ͷൃ͓͓Αͦಉ͡Λ
͍ࣔͯ͠ΔɽҰํɼൃؒ࣌طଘख๏ͷ΄͏͕͍ߴ
Λ͍ࣔͯ͠Δɽ·ͨද 2ͷฏൃۉͱฏൃۉ࣌
ؒͷ༗ҙ֬ pΛ tݕఆʹΑΓٻΊͨ (p < 0.5)ɽͦͷ
݁ՌɼͦΕͧΕ p ! 0.35ɼp ! 0.49ͱͳͬͨͨΊɼฏ
ΒΕͳ͔ͬͨɽݟ༗ҙ͕ࠩʹؒ࣌ൃۉͱฏൃۉ
͔͠͠ͳ͕Βɼ୯Ґؒ࣌ͨΓͷൃఏҊख๏
ͷ΄͏͕͍ߴΛ͍ࣔͯ͠Δɽͦͷཧ༝ͱͯ͠ɼ࣮ࡍ
ʹϩϘοτಈ࡞Λͨ͜ݟͱʹΑΓɼಈ࡞ͷΠϝʔδ͕
໌֬ʹͳͬͨͱ͍͏͜ͱ͕͑ߟΒΕΔɽ
Ҏ্ͷ݁ՌΑΓɼఏҊख๏ٕޠݴज़্ʹͭͳ͕
ΔՄੑ͕͋Δ͜ͱΛࣔͨ͠ɽ

5 ·ͱΊ
ຊߘͰɼֆຊͷΘΓʹࡐڭͱͯ͠ώϡʔϚϊΠ
υܕϩϘοτͷಈ࡞Λར༻͢Δٕޠݴज़্ख๏Λݕ
౼ͨ͠ɽ·ͨɼ࣮ݧʹΑΓͦͷ༗ޮੑΛͨ͠ূݕɽ
ͦͷ݁ՌɼఏҊख๏ٕޠݴज़্ʹͭͳ͕ΔՄ
ੑ͕͋Δ͜ͱ͕Θ͔ͬͨɽ
ຊ࣮ݧͰɼඃऀݧΛஉֶࢠੜʹݶఆͨ͠ɽͦͷͨ
Ίɼޙࠓͷ՝ͱͯ͠ɼঁֶࢠੜྸͳͲ͋ΒΏΔ
ύλʔϯͰূݕΛ͓͜ͳ͍ɼޮՌͷ৴པੑΛߴΊ͍ͯ
͘͜ͱ͕͋͛ΒΕΔɽ·ͨɼൃൃ͚ͩؒ࣌Ͱ
ͳ͘ɼൃͷ۩ମతͳ༰ซͤͯੳ͠ධՁ͢Δ͜
ͱ͕͋͛ΒΕΔɽ
ຊڀݚɼՊݚඅʢ15K12421ʣͷॿΛड͚ͨͷ
Ͱ͋Δɽ
ݙจߟࢀ
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