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家庭におけるペット–ロボットインタラクション
——ロボットの振舞いに対する犬の行動調査

鈴木 もとこ1,a) 清 雄一1 田原 康之1 大須賀 昭彦1

受付日 2016年12月21日,採録日 2017年7月4日

概要：今後ロボットが家庭に普及するために，人間とペットとロボットの 3者が良い関係を築くことが大
切である．我々は人とのインタラクションを目的に作られたロボットがペットと家庭で共生するために，
ロボットにペットが好む行動をさせ，ペットがロボットをより好むようにすることを目標とする．本研究
では，犬の世話行動をするロボットに注目した．世話行動をするケアロボットと世話行動をしないノンケ
アロボットの 2台を用意し，ロボットが世話行動を行った後に犬がどちらのロボットをより好むか調査し
た．具体的には，ロボットが行う犬の世話行動は，飼い主へのアンケート結果をもとに餌やりとボール遊
びの 2種類とした．結果，犬は餌やりの世話行動をするケアロボットをノンケアロボットよりも有意に好
むことが分かった．一方でボール遊びの世話行動については，ロボットとボール遊びをする犬としない犬
の 2群に分けられ，ボール遊びをする犬はボール遊びの世話行動をするケアロボットをノンケアロボット
より有意に好むことが明らかになった．この知見は今後，家庭におけるロボットのペットに対する関わり
方の指針となることが期待される．
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Abstract: It is important for human beings, pets and robots to establish a good relationship in order for
robots become popular to homes in the future. We are supposed to coexist between humans and robots that
were made for human interaction at home. Then, let the robot take actions preferred by the pet and aim to
make the robot more preferably by the pet. In this research, we focused on robots that take care of dogs.
We used two robots that take care actions robot and non-care action robot, and surveyed which robot the
dog likes more preferably after the robot takes care action. Specifically, the behavior of robot was two types
of feeding and ball play based on the questionnaire result of the owner. As a result, it became clear that
the dog significantly prefers the care robot which takes care of bait feeding than the non-care robot. On the
other hand, as for the behavior of taking care of the ball play, it is divided into two groups: a dog which
play ball with a robot, a dog which does not play ball with a robot. It became clear that dogs playing balls
significantly prefer care robots to take care of ball playing than non-care robots. It is expected that this
finding will be a guide for how robots are involved in pets at home.
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1. はじめに

近年，人とのインタラクションを目的としたヒューマノ

イドロボットが一般家庭へ普及している．従来，家庭にお
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図 1 PRIN のイメージ

Fig. 1 Image of PRIN.

けるロボットと人間の関係については，ヒューマン–ロボッ

トインタラクション（Human Robot Interaction）の分野で

数多くの研究が行われている [1], [2], [3]．一方で，人間と

同じ家で暮らす犬や猫等のペット（コンパニオンアニマル）

とロボットの共生についての研究は少ない．ペットの飼い

主が，安心してロボットを導入するためには，家庭において

人間とロボットだけでなく，そのロボットがペットともよ

り良い関係を築くことが重要である．そこで我々は，ペッ

トとロボットとのインタラクション（PRIN: Pet-Robot

Interaction）を提唱し，研究を進めている（図 1）．PRIN

は「ポジティブインタラクションの促進」と「ネガティブ

インタラクションの防止」の 2つの要素から構成される．

ポジティブインタラクションとは，ペットとロボットの良

好な関わり方のことで，例として人間の代わりにロボット

がペットの遊び相手になる，ロボットがペットに餌を与え

る，ロボットがトレーナとしてペットの躾を行う，ロボッ

トが高齢のペットの介護をする等があげられる．ネガティ

ブインタラクションとは，犬とロボットの険悪な関わり方

のことで，例としてペットがロボットの動作に驚く，ペッ

トがロボットの行動の邪魔をする等があげられる．

我々は初期検討として，日本における飼育頭数が多い犬

を対象とし，家庭におけるペットとロボットの関わりとし

て想定されるシーンの中で，特にペットの世話行動に注目

した．まず，犬の飼育経験がある人を対象としたアンケー

トを行い，ロボットに行ってほしい世話は何かニーズを

調査した．そして，その世話をロボットが行えるか調査す

るために，人間とロボットがそれぞれ世話行動を行い，ロ

ボットの世話行動の有無が犬のロボットに対する好みに影

響を与えるか調査した．実験の結果，ロボットの世話行動

が，犬のロボットに対する好みに影響することが明らかに

なった．

以下に本論文の構成を示す．2章では，飼い主が犬の世

話やロボットについてどのように感じているのか調査する

ため，犬の飼育経験のある人にアンケートを行った結果を

述べる．3章では，その結果をもとにロボットにペットの世

話を代行させるため，ヒューマノイドロボット Pepper [4]

による犬の世話行動の実装と実験準備について述べる．4

章では，ロボットの世話行動が犬のロボットに対する行動

にもたらす変化を調査するための実験手順について述べる．

5章では実験結果として，世話行動の有無に対する犬の行

動変化について述べる．6章では考察を述べる．7章では，

ヒューマン–ロボットインタラクション分野や動物行動学

の関連研究について述べる．最後の 8章はまとめである．

2. 事前調査

現在，犬の飼い主は，「餌やり」や「トイレ掃除」，「遊び

相手」，「散歩」等，多くの時間を犬の世話に使っている．

我々は，こうした世話行動をロボットに代行させることで，

飼い主の負担軽減だけでなく，飼い主の留守中でも世話行

動が継続することで犬の生活品質向上も実現できると考え

ている．

我々は犬の飼育経験がある 97人を対象とし，犬の世話

をするロボットの設計と，ロボットに行ってほしい犬の世

話行動についてアンケートを行った．

■ロボットの設計に関する設問

1．「人間の世話と犬の世話は別々のロボットが行う」と

「どちらも 1台のロボットが行う」のどちらが望ましいか

という設問では 45.4%が別々のロボットを選び，54.6%が

1台のロボットを選んだ．

2．「1台のロボットがすべての犬の世話をすべて行う」

と「世話ごとに異なるロボットが世話を行う（餌やり，ボー

ル投げ等）」のどちらが望ましいかという設問では 82.5%が

1台のロボットを選択し，17.5%がそれぞれ異なるロボッ

トを選んだ．

3．「犬の世話を行う人型ロボット」と「犬の世話を行う専

用の機械」のどちらが望ましいかという設問では，62.9%が

人型ロボットを，37.1%が専用の機械を選んだ．

上記 3つの設問から，Pepperのような人とのインタラ

クションを目的とした人型ロボット 1台で，複数の世話行

動を行うという実験設定で実験を行う．

■ロボットに行ってほしい犬の世話に関する設問

「あなたはあなたの留守時に下記の世話をロボットに行っ

てもらいたいと思うか」という設問について，1から 5の

5段階（とてもそう思わない，そう思わない，どちらでも

ない，そう思う，とてもそう思う）で評価させた．評価対

象の世話行動は，「餌やり」，「トイレ掃除」，「遊び相手」，

「散歩」，「ブラッシング」，「シャンプー」，「爪切り」，「毛の

カット」，「しつけ」の 9つである．その結果，平均が高い

順にトイレ掃除（平均：4.15），餌やり（平均：3.82），遊

び相手（平均：2.93）となった（図 2）．

また，「あなたが犬と行う/行ったときに用いた遊び道具

を教えてください（複数可）」という設問に対し，「ボール」，

「フリスビー」，「タオル」，「その他」から選択させた．そ
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図 2 飼い主の選んだロボットにしてほしい犬の世話

Fig. 2 Take care of the dog you want by the robot think of

owner.

の結果，ボールが 74.2%，タオルが 43.3%，フリスビーが

8.2%，その他が 32%選ばれた．

これらの結果から，本研究では犬とのインタラクション

が生じないトイレ掃除を除いた，「餌やり」と「遊び相手」

の世話をロボットに行わせる．遊び相手をする際の遊び道

具としては，ボールを用いる．

3. ロボットによる犬の世話

2章で述べたアンケート結果をもとに，3章ではロボット

による犬への世話行動の実装，部屋の環境について述べる．

実験では 2台のロボットを用いる．世話を行うロボットを

「ケアロボット」，世話を行わないロボットを「ノンケアロ

ボット」と定義する．3.1節ではケアロボットの実装につ

いて述べる．3.2節では実験を行う部屋の環境を述べる．

3.1 ケアロボットの実装

本実験では人型ロボット Pepper を用いた．Pepper の

動きの実装には開発ツール Choregraphe2.4.3 を用いた．

「ボール遊び」と，「餌やり」の 2種類の世話行動を，人間

の動きを参考に実装した．以下にそれぞれの行動の詳細を

述べる．

（1）ボール遊び

犬とボール遊びをするために，ロボットがボールを投げ

る必要がある．ロボットがボールを投げる行動を以下の 3

つのステップに分割し，実装した．

ステップ 1：手のひらを上にして，腕を曲げ指でボールを

握る．

ステップ 2：ボールを握ったまま，腕を振り下ろす．

ステップ 3：腕を振り上げながら，指を開きボールを投

げる．

図 3 にロボットによるボール投げのステップを示す．

（2）餌やり

ロボットが餌やりをするために，紙皿に紐をつけた餌皿

を用意した（図 4）．餌皿の紐の部分をロボットが持ち，床

に置くことで犬に餌やりを行う．餌やり行動を以下の 2つ

のステップに分割し，実装した．

図 3 ボールを投げるロボット

Fig. 3 The robot throws a ball.

図 4 紙皿に紐をつけた餌皿

Fig. 4 Bait tray with a string to it.

図 5 餌の入った皿を置くロボット

Fig. 5 The robot puts the tray on the floor.

ステップ 1：餌皿の紐を手のひらに乗せる．

ステップ 2：腰を曲げ，餌皿を床に置く．

図 5 にロボットによる餌やりのステップを示す．

3.2 実験環境

1頭の犬が自由に動くことができる部屋の中に，ケアロ

ボットとノンケアロボットの 2台を配置する．部屋には椅

子やテーブル等の家具がある．図 6 は実験を行う部屋の

見取り図である．斜線は家具を，顔のマークはロボットの

位置を示す．2台のロボットは部屋の内側を向くよう配置

する．

4. 実験

3章で実装した「ボール遊び」，「餌やり」の 2種類の世

話行動を行うケアロボットと，世話行動を行わないノンケ

アロボットについて，それぞれの世話行動後の犬の行動変

化を調査する．ケアロボットが世話行動を行った後，2台

のロボットの前に餌の入った皿を置き，ロボットから 2 m
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図 6 部屋の見取り図

Fig. 6 Sketch of the room.

表 1 被験犬

Table 1 Participant dogs.

離れたところから犬を放し，犬がどちらのロボットの餌を

先に食べるか観察する．世話行動が犬にとって好ましいも

のであればケアロボットの餌を先に食べ，好ましくなけれ

ばノンケアロボットの餌を先に食べると考えられる．

なお，本実験は犬に行動を強いるものではなく，犬の自

然な行動を観察するものである．電気通信大学動物実験等

規定に沿い，本実験は倫理的に問題のない実験であること

を確認した [5]．

ケアロボットとノンケアロボットを犬に判別させるた

め，犬が黄色と青色を見分けることができるという知見 [6]

を用いて，2台のロボットにそれぞれ黄色と青色の服を着

せる．服の色は被験犬ごとに入れ替える．17頭の被験犬

（表 1 参照）に対して，ボール遊び，餌やりの世話行動を

それぞれ犬ごとに順番を入れ替え，実験を行う．以下でそ

れぞれの世話行動ごとの実験手順の詳細を述べる．

4.1 ボール遊び

実験に参加した犬の詳細を表 1 に示す．以下の条件，手

順で実験を行う．

図 7 実験手順（ボール遊び）

Fig. 7 The procedures of the experiment.

4.1.1 実験条件

条件 1：犬とボール遊びをする（ケアロボット）．

条件 2：犬とボール遊びをしない（ノンケアロボット）．

ケアロボットは 3.1節（1）で示した動きで犬とボール遊

びをする．

4.1.2 実験手順

実験を行う部屋（3.2節参照）に，ケアロボットとノンケ

アロボットの 2台のロボットと犬 1頭を配置する．実験は
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1頭の被験犬について以下の 5つのステップを行う（図 7）．

ステップ 1：ケアロボットがボールを投げる．このとき，

犬が投げられたボールを咥えるか観察する．これを 10

回繰り返す．

ステップ 2：2台のロボットの前に餌を置く．

ステップ 3：置かれた餌のどちらを犬が先に食べるか観察

する．これを 5回繰り返す．

ステップ 4：犬の目の前で実験者が手動でケアロボットと

ノンケアロボットの位置を入れ替える．

ステップ 5：再度，2台のロボットの前に餌を置き，犬が

どちらの餌を先に食べるか観察する．これを 5回繰り

返す．

4.2 餌やり

実験に集中できなくなった被験犬 Bと Eを除いた 15頭

に対し，以下の条件，手順で実験を行う．

4.2.1 条件

条件 1：犬に餌やりをする（ケアロボット）．

条件 2：犬に餌やりをしない（ノンケアロボット）．

ケアロボットは 3.1節（2）で示した動きで犬に餌やりを

する．

4.2.2 実験手順

実験を行う部屋（3.2節参照）に，ケアロボットとノンケ

アロボットの 2台のロボットと犬 1頭を配置する．実験は

1頭の被験犬について以下の 5つのステップを行う．

ステップ 1：ケアロボットが犬に餌やりをする．このとき，

犬が餌を食べるか観察する．これを 10回繰り返す．

ステップ 2：2台のロボットの前に餌を置く．

ステップ 3：置かれた餌のどちらを犬が先に食べるか観察

する．これを 5回繰り返す．

ステップ 4：犬の目の前で実験者が手動でケアロボットと

ノンケアロボットの位置を入れ替える．

ステップ 5：2台のロボットの前に餌を置き，犬がどちら

の餌を先に食べるか観察する．これを 5回繰り返す．

5. 結果

5.1 ボール遊び行動

実験手順ステップ 1ではロボットがボール遊びを 10回

行った．表 1 の被験犬 17頭のうち，10回中 5回以上ボー

ルを咥えた被験犬は，[C，E，F，G，H，J，L，N，P]の 9

頭で，平均 9.88回ボールを咥えた．5回未満の被験犬 8頭

（[A，B，D，I，K，M，O，Q]）は，ボールを咥えた回数の

平均が 10回中 0.375回であった（表 2 参照）．以下では，

ボールを咥えた回数が 5回以上であった 9頭を「ロボット

とボール遊びをする犬」群，5回未満であった 8頭を「ロ

ボットとボール遊びをしない犬」群とする．犬や猿を用い

た動物行動学の既存研究にならい，犬の餌を食べる回数を

従属変数として用いる [7], [8], [9]．

表 2 被験犬がボールを咥えた回数と餌を食べた回数

Table 2 Number of times participant ball was held and num-

ber of times participant ate.

図 8 ボール遊びをする犬のロボット選択回数

Fig. 8 The number of times “dogs that play ball with robots”

first ate the bait in front of each robot after playing

ball.

2群に対して，実験手順ステップ 3と 5で，ケアロボット

とノンケアロボットの 2台のロボットの前に置かれた餌の

どちらを先に食べるか 10回観察した結果をそれぞれ図 8

と図 9 に示す．ロボットとボール遊びをする犬 9頭は，平

均 6.22回ケアロボットを，平均 3.66回ノンケアロボット

を先に選んだ（図 8）．ボール遊びをしない犬は，ケアロ

ボットが平均 4.125回，ノンケアロボットが平均 5.75回で

あった（図 9）．被験犬D（ロボットとボール遊びをしない

犬）は，どちらのロボットの餌も食べないことが 10回中 1

回あったが他の 9回は餌を食べた．

ボール遊び行動後に，犬がケアロボットとノンケアロ

ボットのどちらのロボットを選んだかをカイ二乗検定

（α = 0.05）した．結果，ロボットとボール遊びをする犬で
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は P = 0.0152となり，ボール遊びをする犬は，ボール遊び

の世話をするロボット（ケアロボット）を有意に好むこと

が明らかになった．このことから，ボール遊びをする犬に

対しボール遊びをロボットが行うことで，犬がロボットを

好むようになると考えられる．また，ロボットとボール遊

びをしない犬は P = 0.145となり，ボール遊びをしない犬

は，ボール遊びの世話をするロボット（ケアロボット）と

ボール遊びの世話をしないロボット（ノンケアロボット）

への好みに有意な差はみられなかったものの，ボール遊び

をする犬の場合とは逆に，ノンケアロボットを選択する回

数のほうが多かった．

5.2 餌やり行動

実験手順ステップ 1で，15頭にロボットが餌やりを 10

回行った．ロボットが置いた餌皿から餌を食べた回数は

15頭の被験犬で平均 7.73回であった（表 2 参照）．実験

ステップ 3と 5で，ケアロボットとノンケアロボットの 2

台のロボットの前に置かれた餌のどちらを先に食べるかを

図 9 ボール遊びをしない犬のロボット選択回数

Fig. 9 The number of selected times “dogs that do not play

ball with robots” first ate the bait in front of each robot

after playing ball.

図 10 餌やりの世話後の犬のロボット選択回数

Fig. 10 The number of times a dog first selected each robot

after the first feeding.

10回観察した．平均 6回ケアロボットを，平均 4回ノンケ

アロボットを先に選んだ（図 10）．餌やり行動後に，犬が

ケアロボットとノンケアロボットのどちらのロボットを選

んだかをカイ二乗検定（α = 0.05）した．結果 P = 0.0143

となり，犬は餌やりの世話をするロボット（ケアロボット）

を有意に好むことが明らかになった．

6. 考察

6.1 ボール遊びをする犬としない犬に対する餌やり行動

の検定

ロボットによる餌やり行動が，ボール遊びをする犬とし

ない犬に対してどのような影響を与えるのか検定を行っ

た．餌やり行動の実験において，ボール遊び行動の際にロ

ボットとボール遊びをする犬群 [C，F，G，H，J，L，N，

P]の 8頭は，平均 5.875回ケアロボット，4.125回ノンケ

アロボットを選んだ（図 11）．また，ボール遊びをしない

犬 [A，D，I，K，M，O，Q]の 7頭は，平均 6.142回ケアロ

ボットを，3.857回ノンケアロボットを選んだ（図 12）．こ

図 11 ボール遊びをする犬のロボット選択回数

Fig. 11 The number of times “dogs that play ball with robots”

first ate the bait in front of each robot after feeding.

図 12 ボール遊びをしない犬のロボット選択回数

Fig. 12 The number of selected times “dogs that do not play

ball with robots” first ate the bait in front of each

robot after feeding.
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図 13 ロボットの動きに驚く被験犬 I

Fig. 13 Dog I was surprised and ran away from robot.

のことから，ボールで遊びしない犬に対し餌やりをロボッ

トが行うことで，犬がロボットを好むようになると考えら

れる．

6.2 ポジティブインタラクションの促進

上記より，犬とロボットのポジティブインタラクション

を促進するためには，

( 1 ) ボール遊びをする犬には，ロボットがボール遊びの世

話を行う，

( 2 ) ボール遊びをしない犬には，ロボットが餌やりの世話

を行う，

ことが有効であると考えられる．

6.3 ネガティブインタラクションの防止

ボール遊び行動において，ボール遊びをしない犬はノン

ケアロボットを選んだことから，ロボットとボール遊びを

しなかった犬にとってボール遊び行動を行うケアロボッ

トはネガティブな印象を与えたと考えられる．このことか

ら同じロボットの行動に対しても，犬の個体によってポジ

ティブインタラクションとネガティブインタラクションが

変化することが明らかになった．

また，餌やり行動においても，ロボットが急に動くと，

犬が驚きロボットから 1度離れる（図 13）というネガティ

ブインタラクションが観察された．このネガティブインタ

ラクションを解消するためには，犬が近くにいる場合はロ

ボットの動作をゆっくりにするといった動作設計も有効と

考えられる．

6.4 人間によるボール遊びの世話

ロボットがボール遊びの世話行動を行った場合と，人間

がボール遊びの世話行動を行った場合を比較するために，

表 1 の 17頭の犬に対して人間がボールを投げ，犬がボー

ルを咥えたかどうか観察した．これを 5回繰り返した．そ

の結果，9匹の犬 [C，E，F，G，H，J，L，N，P]が 5回

ボールを咥えた．しかし，7匹の犬は 1度もボールを咥え

ず，1匹の犬は 1回ボールを咥えた．このことから，人間が

ボール遊びの世話を行った場合にも，ロボットがボール遊

びの世話を行った場合と同様に「ロボットとボール遊びを

する犬」群と「ロボットとボール遊びをしない犬」に分類

でき，同じ被験犬が同じ群に属することが分かった．この

ことから，今回ロボットのボール遊びがネガティブインタ

ラクションとなった犬はボール遊び自体に興味がなく，世

話行動の主体がロボットであったことが直接的なネガティ

ブインタラクションの主要因である可能性は低いと考えら

れる．実際，ボール遊びをしない犬群も餌やりの世話行動

に対してはケアロボットを有意に好んでいるため，ロボッ

トの行動次第でポジティブインタラクションにつなげるこ

とができると考えられる．

7. 関連研究

ロボットの家庭への普及に向けたヒューマン–ロボット

インタラクションの研究として，ロボットの動機付けで高

齢者が体操を行う [1]，ロボットと子供の英語の学習を行

う [2]，アンドロイドが百貨店の販売員をする [3]，家庭で

の高齢者の投薬管理 [10]，聴導犬の動きを模したロボット

が音の発信源まで人間を誘導する [11]，ロボットの社会性

の有無が子供の学習効果に影響を与える [12]等の研究が行

われている．

人間と犬の関係では主に動物行動学分野で研究が進めら

れている．例として，犬は飼い主の救援を拒否する人間を

嫌う [7]という知見があり，犬は自分自身の利害に関係が

ない場合でも飼い主の不利益になる人間を選択しないと

いわれている．また，犬は気前の良い人間を好むという知

見 [13]や，飼い主と犬が見つめ合うと，両者ともオキシト

シンが放出される [14]という知見も報告されている．

動物とコンピュータの相互作用を研究する分野として，

Animal-Computer Interactionがある．Zeaglerらは犬用の

タッチパネルを提案している [15]．この研究では，犬は人

間と同様に色の明暗を区別することができるが，人間とは

異なる色覚を持っており，赤色と緑色を区別することが難

しい．しかし，黄色と青色を見分けることができる [6]とい

う犬の性質を用いて，タッチパネルに映された黄色と青色

の円を犬が鼻を使って選択することができるインタフェー

スを提案している．また，Manciniらも癌検出犬をサポー

トするインタフェースを提案している [16]ほか．Baskin

らは犬とタブレットの相互作用の観察を行っている [17]．

また，犬は人間やロボットの指さしを理解できるか [18]と

いった研究も行われている．これらの研究は，コンピュー

タシステムへの動物の取り込みや，コンピュータシステム

に対する動物の反応を調査している．また，動物の認知能

力をコンピュータの代わりに用いるアニマルクラウドも提

案されている [19]．

これらの研究との違いとして，PRINでは人間とロボッ

トのインタラクションのみでなく，ペットとロボットのイ
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ンタラクションに着目し，ペットに特化した専用の機械・

インタフェースではなく，人とのインタラクションを想定

したロボットの行動変化で，ペットとロボットとのポジ

ティブインタラクションを作り出すことに着目している．

8. おわりに

本研究は，ペットとロボットの家庭での共生に向けて，

犬の世話をするロボットであるケアロボットと犬の世話を

しないノンケアロボットに対する犬の行動変化を調査し，

ロボットの世話行動が犬のロボットに対する好みに影響

を与えること明らかにした．アンケート結果より，人型ロ

ボットが複数の世話を行うという設定で，需要の高いボー

ル遊びと餌やりの世話を犬に対して調査を行った．実験で

は，ケアロボットとノンケアロボットの 2台を用意し，両

者の前に餌を置き，犬がどちらの餌を先に食べるか観察し

た．ボール遊びを行う実験では，ロボットとボール遊びを

する犬とロボットとボール遊びをしない犬の 2グループに

分けられ，ボールを投げる世話を行うケアロボットと行わ

ないノンケアロボットに対する犬の行動が異なることを明

らかにした．また，犬とロボットのより良いポジティブイ

ンタラクションの促進のためには，ボール遊びをする犬に

ロボットはボール遊びの世話を行った方が良いことが明ら

かになった．餌やりを行う実験では，餌やりの世話を行う

ケアロボットと行わないノンケアロボットに対する犬の行

動が異なることが観察された．犬とロボットのより良いポ

ジティブインタラクションの促進のためには，ロボットは

餌やりの世話を行った方が良いことが明らかになった．実

験中の犬の行動から，ネガティブインタラクションの防止

のために，犬が近くにいるときにはロボットはゆっくりと

動くべきである．

今後は本実験の被験犬を増やすとともに，ロボットと犬

のインタラクションを通した犬の学習やしつけ，飼い主と

ロボットの関係性の違いによる犬のロボットへの行動変

化，長期的にロボットが犬の世話を行った際の犬の行動変

化等の実験を行いたい．また，本研究では餌を先に食べた

回数で犬の好みを明らかにしたが，犬により餌への関心が

異なる可能性があるため，今後は別の方法も検討していく

必要がある．
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