
  
 

  
 

ロボットの褒める動作を用いたモチベーション 
維持システム“富士丸” 

藤本啓一†  伊藤淳子†  宗森 純† 
概要：昨今，スマートフォンを使用したモチベーションを維持するためのシステムが多く開発され，普及している．

しかし，これらのスマートフォンを使ったアプリでは，作業者への負担が大きく，また，使用者への働きかけが弱い

のではないかと考えられる．そこで作業者の負担をできる限り押さえ，ロボットが褒める動作を行い，実世界にいる

ユーザーに直接働きかけることのできる，モチベーション維持システム“富士丸”を提案する．富士丸は大学生の研究

室に滞在する時間を計測し，目標の値を超えた場合，ロボットが褒める動作を行い，モチベーション維持させること

を目的としたシステムである．富士丸とスマートフォンのアニメーションとの比較実験より，富士丸のほうがモチベ

ーション維持や存在感などで高評価だった．また，褒めるロボットの見た目が，作業者のモチベーション維持に大き

く関係することが分かった． 
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1. はじめに     

昨今，スマートフォンを使用した健康管理アプリやダイ

エットアプリ，勉強アプリなどといったモチベーションを

維持するためのシステムが多く開発され，普及している．

しかし，これらのアプリは一連の操作が負担になっており，

継続しないという意見が多く出ており，また，勉強時にス

マートフォンを操作することは勉強の妨げになりやすい．

さらに，スマートフォンを使ったアプリでは使用者への働

きかけが弱いのではないかと推測される． 
言語を用いるバーバルコミュニケーションよりも表情

や身振りなどを用いるノンバーバルコミュニケーションの

ほうが多くの情報が伝達されているとする研究がある[1]．
そのため褒める方法においても，文字や言語で直接褒めら

れるよりも，動作を使って褒められるほうが，モチベーシ

ョン維持に繋がるのではないかと考えた．その場合，どの

ような動作が褒めるのに最も適しているのかを考えること

も重要である．しかし，褒める動作においてどのような動

作が最も適しているかの研究，また，ロボットが動作を用

いて人を褒めるといった研究は少ない． 
これらを踏まえ，作業者の負担をできる限り押さえ，ロ

ボットが褒める動作を行い，実世界にいるユーザーに直接

働きかけることのできる，モチベーション維持システム“富

士丸”を提案する．本研究の目的は，作業を行ったユーザ

ーをロボットが褒める動作を行うことによるモチベーショ

ンの維持である．また，実世界でロボットが褒める動作を

行う場合と，スマートフォンのような，ディスプレイの中

で褒める動作を行う場合とを比較して，どちらのほうが褒

められているように感じるかを検証する．さらに，褒める

動作の中でもロボットが行う上でどのような動作が適切で

                                                                 
   †和歌山大学，Wakayama University 
 

あるかを検証する． 

2. モチベーション維持システムに関する知見 

モチベーション維持システムとは，コンピューターやロ

ボットなどが，ユーザーに働きかけ，作業のやる気を維持

させるシステムである．ユーザーへ働きかける方法は様々

である．主にフィードバックを用意する方法，コミュニテ

ィを利用し，競争意識を生み出す方法などがある． 

このようなモチベーション維持システムは広く普及し

ている．既存のモチベーション維持システムの一例として

Studyplus[2]がある．Studyplus は勉強のモチベーション

を維持することを目的とした，スマートフォンアプリであ

る．ストップウォッチを使い勉強時間を測り，一日ごとに

グラフで表示し視覚化することで，ユーザーのモチベーシ

ョンを維持するシステムである．また，勉強時間を他のユ

ーザーとシェアする機能もある． 

しかし，勉強時にスマートフォンを利用するのは，この

ようなアプリを使うことができるメリットもあるが，関係

のないことを調べたり，友人との雑談に流れてしまうなど

といった，大きな妨げになるのではないかという懸念[3]が

ある．実際，「全国学力調査」の結果とスマートフォンの利

用時間の相関関係を見ても，スマートフォンをする時間が

長い子どもほど，成績が低いことが分かっている[4]．また

勉強時にストップウォッチを使用し，時間を測るといった

習慣がないため，時間を計測するという一連の動作が負担

になっており，長く続かないのではないかと考えられる． 

既存のロボットとのインタラクションを使用したモチ

ベーションを維持させる研究として，荻野らはロボットを

アシスタントとして利用する教育支援システム[5]を開発

している．このシステムはプログラミング初学者のプログ
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ラミング理解を支援するロボットと，初学者により生成さ

れたコンパイルエラーを収集・分析し，その結果から初学

者の理解度を教師に示す機能からなる．アシスタントロボ

ットにより，初学者は普段通りにプログラミングの学習を

行うことができ，かつ，もしその初学者が問題に直面した

時は，アシスタントロボットによりその問題を解決するヒ

ントを得ることができる．荻野らはこれらの仕組みを持つ

ロボットによる教育支援システムフィノケーションを提案

している．初学者の課題解決を支援するためアシスタント

ロボット phyno[6]を利用している．Phyno は 3 歳児をモ

デルとした子供ロボットである．首を振ることができ，ま

た手の上げ下げ，胴体のひねりなどといった動作を行うこ

とができる．頭部にはカメラとマイクが内蔵されている．

これらの動作と音声を組み合わせることによって，感情表

現を伴った，可愛らしい仕草を行うようデザインされてい

る。 

ロボットは，初学者のプログラミングに関する行動とそ

の結果に対して，コミカルな仕草とともに解決のヒントを

初学者に提供する．プログラミング支援にロボットを用い

る理由は，初学者に対して単に日本語によりヒントを与え

るだけでなく，ロボットによる様々な仕草も加えることに

より，初学者のプログラミングへの興味とモチベーション

の維持を目的としている． 

フィノケーションを使用した実験を行った結果，学生の

理解度に適したヒントを得ることができれば，学生は自主

的に学習することがわかった．また，ロボットによる支援

は，プログラミングに対する学習意欲を維持させる可能性

を示した。 

アシスタントロボットである phyno は，可愛らしい仕草

はするものの，その動作がモチベーションを維持する動作

（褒めるなど）として適切であるかどうかは明らかになっ

ていない．Phyno では画一的な動作しかできず，モチベー

ションを維持させるためのほかの動作を行うことができな

い． 

3. ロボットの褒める動作を用いたモチベーシ

ョン維持システム“富士丸” 

3.1 設計方針 
ロボットの褒める動作を用いたモチベーション維持シ

ステム“富士丸”は，研究室で作業を行う大学生を対象に，

滞在時間を計測し，計測した時間が設定した目標の値を超

えていた場合，ロボットが褒める動作を行うことで，作業

のモチベーションを維持するシステムである．研究室で作

業を行い，その後帰宅した際に，褒める動作を行うという

シチュエーションを想定している．滞在時間は Android 端

末を使用し，Wi-Fi の接続情報を利用して研究室にいるか

どうかを検知し，計測している． 
 富士丸の名前の由来については，めでたいことを表すこ

とわざである「一富士二鷹三茄子」の「富士」と本論文の

著者，藤本の「藤」とをかけて，そこから「富士」とした．

また，「丸」の由来は，今回実験で利用した小型ロボットの

頭部が武士を連想させるような風貌をしており，武士とい

えば源義経が思い浮かぶので，源義経の幼少期時代のあだ

名である牛若丸から「丸」を用いた．この二つを組み合わ

せることで，「富士丸」という名前になっている．実験のア

ンケートの質問項目では富士丸のことを EV3 ロボット呼

んでいる． 
 このような機能を実現するために以下に設計方針を示す． 
(1) ロボットの褒める動作を用いたモチベーション維持

システム“富士丸”は滞在時間計測機能と褒める動作を行

う機能から構成する． 
(2) 富士丸に WindowsPC から動作情報を送るために，

LEGOeducation が提供している LEGOeducation EV3 API 
を利用して作成を行う．また，富士丸と PC 間の通信方式

は Bluetooth を用いる． 
(3) Android 端末で計測した滞在時間をＰＣに送信する．

自宅のネットワーク環境に左右されないように，PC と無線

LAN ルーターを使用して行う． 
(4) ユーザーの滞在時間をできる限り負担の少ない方法

で計測するシステムを作成する． 
3.2 システム構成 

本節では，ロボットの褒める動作を用いたモチベーショ

ン維持システム“富士丸”の開発環境と，システム全体の

構成，機能について述べる． 
3.2.1 開発環境 

システムの開発には以下の機器を使用した． 
・Nexus5 （Android バージョン 5.1.1） 
・レゴ マインドストーム EV3 Brick OS:Linux 2.6.33-rc(図 
1) 

・ Dell Vostro ノ ー ト パ ソ コ ン 
intel(R)Celeron(R)3205U@1.50GHz Microsoft Windows 8.1 

・ELECOM WRC-3000febk 無線ルーター 
システム開発には以下のアプリケーションを使用した 
・Android Studio 
・Visual Studio 2013 Professional 

 
図 1：レゴ マインドストーム EV3 
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3.2.2 全体の構成  
ユーザーの研究室での滞在時間を計測するにあたって

Nexus5 を使用し，付近の Wi-Fi の SSID情報をスキャンし，

その中に研究室の Wi-Fi の SSID 情報があれば，タイマー

を作動させ時間を計測し始める．計測した時間が予め設定

した値に達した時，ＰＣと通信を行う． 
Nexus5 は計測した時間が一定値に達した時に通信し，テ

キスト情報を送信する．送信されたテキスト情報は，PC 内

に保存されているテキストファイルに書き出される．これ

らの滞在時間計測システムは，Android Studio を使用して

java で開発を行った約 432 行のプログラムから構成されて

いるアプリケーションを使用する． 
自宅で本システムを使用することを前提としており，ネ

ットワーク環境に左右されないために，Nexus5 と PC との

通信には，無線 LAN ルーターを使用する．自宅で使用する

一般的なプロバイダは，ＩＰアドレスが動的に変更される

ため，システムを使用するたびにＩＰアドレスを調べ設定

し直す必要があり，ユーザーの負担は大きなものとなる．

しかし，無線 LAN ルーターを介して通信を行うことで，固

定のＩＰアドレスを使用することができる． 
富士丸の遠隔操作システムは Visual Studioを使用してC#

で開発を行った約 2563 行のプログラムから構成されてい

るアプリケーションを使用する．またそのアプリケーショ

ンを使用することで富士丸を自動的に遠隔操作することが

可能となっている．PC から富士丸への通信は Bluetooth 通

信を使用することで可能となっている．前述の送信されて

きたテキストデータをテキストファイルから読み取り，富

士丸が滞在時間に応じて様々な褒める動作を行う．褒める

動作を行うタイミングについては，ユーザーが富士丸の前

に居る必要があるため，タッチセンサーを使用し，押され

た時点で滞在時間に応じた褒める動作を行う．ここで本シ

ステムの構成を図 2 に示す． 

 

図 2：本システムの構成 
 

 
 

3.3 機能 
3.3.1 褒める動作 

富士丸は，作業を終えたユーザーに褒める動作を行う．

EV3 ロボットはプログラミングや本体の組み立て次第で

様々な動きを行うことができる．褒める動作は頭部のタッ

チセンサーを押したときに行う。この機能はユーザーが富

士丸の前にいることを判断するために使用する。現在行う

ことのできる動作を以下に示す． 
・バンザイ 

富士丸の両腕を，表情は笑顔（図 3）で，ファンファーレ

と共に数回上げ下げする．作業を達成したことを祝うとい

う目的の動作である． 

 

図 3：褒める動作時の富士丸の表情 

・ダンス 
ダンスは，テクノ調の音楽と共に，EV3ロボットの腕と，

タイヤを使い，リズムに合わせて大きく動くような動作を

行い，設定した滞在時間よりも長く作業を行った場合に行

われる動作である．この動作は褒める動作というよりも報

酬的な意味合いが強く，長時間作業を行ったユーザーへの

フィードバックであることを目的とした動作である．その

ため，バンザイよりも大げさな動きを行うようにしてある

[7]．このようなフィードバックに褒める効果があることは

明らかになっている[8]． 
3.3.2 富士丸の外見  
予備的に行った実験で EV3 ロボットは褒める動作を行

えるものの，外見が機械的で，褒める格好に適さないとい

う意見が多くでていた．機械的な印象を払拭するため，毛

糸を編み，全身を包むような服を作った．これを着ること

で，やさしい印象を与えることを目的としている．また，

腕を使った褒める動作が多く，腕を動かしている印象を強

くするために，両腕の先端部に手の形をした厚紙を貼り付

けた．富士丸の服を着た後の外見を以下の図 4 に示す． 
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図 4：富士丸の外見 

3.3.3 滞在時間計測システムの操作画面  
滞在時間計測システムは Nexus5 で動作し，研究室にい

るかどうかを判別する，できる限り負担の少なくなるよう

な操作画面とした．基本的にアプリケーションを起動した

後の操作は一切必要なく，中央に滞在時間を表示する．接

続可能な Wi-Fi スポットを一定周期で自動的に検索し、そ

の中に予め設定した作業場所の SSID が存在する場合、タ

イマーが計測を始める。また、検索範囲の中に、設定した

SSID が存在しない場合、タイマーによる計測は中断される．

PC との通信は中止しているだけで，計測時間が設定した滞

在時間を超えたときに自動的に復帰する．この操作画面を

図 5 に示す．この画面は特定の SSID に 7.318 秒つながって

いることを示している． 

 

図 5：滞在時間計測システムの操作画面 

4. 実験 

4.1 EV3 ロボットの褒める動作によるモチベーション維

持における実験 
4.1.1 目的 

本実験では，モチベーション維持システム“富士丸”を

用いて，作業を行ったユーザーに対して褒める動作を行う

ことで，モチベーションを維持，または向上することがで

きるのかを検証する．また，より長い時間作業を行うと他

の褒める動作を見ることができるというフィードバックが，

ユーザーにどのような影響を及ぼすかを検証する． 

4.1.2 実験環境 
実験は和歌山大学システム工学部Ａ棟の A805 室，また

は各実験協力者の自宅で行った．作業を終え，自宅に帰っ

てきたときに褒めてもらうことを想定している．そのため

A805 で実験を行う場合，ホワイトボードなどを使い部屋の

一角を区切ることで，仮想的に自宅を再現している．また，

自宅に本システムの機材を持ち帰るのは実験協力者の大き

な負担となる．そのため，実験協力者は和歌山大学の学生

10 名であるが，その内自宅に富士丸を持って帰ったのは２

名である．仮想的な自宅の風景を以下の図 6 に示す． 

 

図 6：仮想的な自宅の風景 
4.1.3 実験方法 

実験協力者はあらかじめ説明を受け，Nexus5 から滞在時

間計測システムを起動し作業を始める．ユーザーの滞在時

間が予め決められた時間を越えると，ロボットの前まで移

動し，頭部のタッチセンサーを押し，ロボットの褒める動

作（バンザイ）を見て，褒める動作の終了後アンケートに

記入する．今回の実験では，滞在時間の目標は１時間と設

定している．これは，作業者が支障なく作業[9]ができるよ

う，休憩と褒める動作を見ることを兼ねられるように設定

した．アンケートに記入後，システムを使ってもう一時間，

作業を行う．作業終了後，ロボットの前まで移動し，先ほ

どの褒める動作（バンザイ）より大きな褒める動作（ダン

ス）を見る．褒める動作の終了後，アンケートに記入する．

EV3ロボットは褒める動作を一度作業を達成した時に一種

類の動作しか行わないが，たとえ画一的な応答しかできな

いロボットであっても，親しみを覚えることが分かってい

る[10][11]. 
また，自宅での実験風景を図 7 に示す． 

 
図 7：自宅での実験風景 
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4.1.4 実験結果 

富士丸の褒める動作を用いたモチベーション維持実験

を行い，表１～表６に，最も低い評価である１を「全くそ

う思わない」とし，「どちらでもよい」を 3，最も高い評価

である 5 を「強くそう思う」とする 5 段階で評価した．な

お，褒める動作（バンザイ）を用いたモチベーション維持

システムの結果を(1)に，褒める動作（ダンス）を用いたモ

チベーション維持システムの結果を(2)とする． 

(1) 褒める動作（バンザイ）を用いたモチベーション維持

システム 

表 1:滞在時間計測システムについてのアンケート結果  

 平均値 中央値 最頻値 

滞在時間の計測は負担に

感じなかったですか？ 

4.6 5 5 

表 2：EV3 ロボットについてのアンケート結果 

 平均値 中央値 最頻値 

褒められているように感

じましたか？ 

3.3 4 4 

褒める動作は適切でした

か 

3.7 4 3 

音声は適切でしたか？ 4.1 4 4 

表情は適切でしたか？ 4.3 4 4 

姿は適切でしたか？ 3.5 4 4 

存在感はありましたか？ 4.1 4 4 

表 3：モチベーション維持システムについてのアンケート

結果 

 平均値 中央

値 

最頻値 

作業のモチベーションが維

持されると思いますか？ 

4.1 4 4 

ロボットの動作を使ったモ

チベーション維持システム

は面白いと思いましたか？ 

3.6 4 4 

またこのシステムを使って

みたいですか 

3.6 4 4 

(2) 褒める動作（ダンス）を用いたモチベーション維持シ

ステム 

表 4:滞在時間計測システムについてのアンケート結果  

 平均値 中央

値 

最頻値 

滞在時間の計測は負担に

感じなかったですか？ 

4.6 5 5 

 

 

 

 

 

表 5：EV3 ロボットについてのアンケート結果 

 平均値 中央値 最頻値 

褒められているように感

じましたか？ 

3.6 4 4 

褒める動作は適切でした

か 

3.4 4 4 

動作の長さは適切でした

か？ 

3.4 4 4 

音声は適切でしたか？ 3.2 4 4 

表情は適切でしたか？ 4.1 4 4 

姿は適切でしたか？ 3.4 3 3 

存在感はありましたか？ 4.5 5 5 

表 6：モチベーション維持システムについてのアンケート

結果 

 平均値 中央

値 

最頻値 

作業のモチベーションが維

持されると思いますか？ 

3.4 4 4 

ロボットの動作を使ったモ

チベーション維持システム

は面白いと思いましたか？ 

4.2 4 4 

またこのシステムを使って

みたいですか 

3.6 4 4 

EV3 ロボットの褒める動作を用いたモチベーション維持

の実験の結果より，「滞在時間の計測は負担に感じなかった

ですか？」の平均値はいずれも 4.6 であった．この結果よ

り，滞在時間計測システムが，ユーザーの作業時に負担を

感じにくくするのではないかと考えられる． 

表７より，ダンスの動作を行った時の「ロボットの動作

を使ったモチベーション維持システムは面白いと思いまし

たか？」と「ロボットの存在感はありましたか？」との質

問項目間で相関係数 0.87 の強い相関が得られた．このこ

とから，ロボットのダンスの動作に存在感を感じるほど，

モチベーション維持システムを面白いと感じていると推測

できる．また，「ロボットの褒める動作が適切でしたか？」

との間にも相関係数 0.77 の強い相関が得られた．このこ

とから，ロボットの動作を適切だと思った人ほど，モチベ

ーション維持システムを面白いと感じていることが推測で

きる． 

 従って，今後ロボットが，より存在感があり，適切な動

作をすると，モチベーション維持システムとして興味が持

たれる可能性がある． 
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表７：ダンスの褒める動作を行った時の「ロボットの動作

を使ったモチベーション維持システムは面白いと思いまし

たか？」の相関係数 

 ロボットの動作を使ったモ

チベーション維持システム

は面白いと思いましたか？ 

褒められているように感じ

ましたか？ 

0.65 

ロボットの褒める動作は適

切でしたか 

0.77 

ロボットの存在感はありま

したか？ 

0.87 

最後に記述式アンケートの結果を残す． 

・ロボットに癒し要素が欲しいと感じた． 

・研究室の滞在時間が短ければ怒る動作をしてほしい． 

・ディスプレイの人に褒められるよりも，実態をもつロボ

ットに褒められると嬉しいと感じた． 

・ダンスのバリュエーションがより欲しい． 

・音声などでロボットの目の前に居るかどうかを判断して

欲しい． 

・ダンスの曲が褒めてくれているという音楽ではない． 
4.2 EV3 ロボットとスマートフォンを用いたモチベーシ

ョン維持における比較実験 
4.2.1 目的 

この実験では，富士丸の褒める動作と，スマートフォン

に表示されるキャラクター(人)が褒める動作を行うアニメ

ーションを用いて，EV3 ロボットとスマートフォンのどち

らの褒める動作が効果があるのかを検証する．また，どち

らのほうが存在感を感じるのか，動作や表情が褒める時に

行うものとして適切なのかを検証する． 
4.2.2 実験環境 

実験は和歌山大学の A805 で行った．実験協力者は和歌

山大学の学生 10 名である． 
4.2.3 実験方法 

実験協力者は富士丸のバンザイの動作とスマートフォ

ンのキャラクター(人)がバンザイの動作をするアニメーシ

ョンを交互に見る．ひとつの動作が終わるたびにアンケー

トに記入する．褒める動作を見る順番はランダムにする．

スマートフォンの褒める動作のアニメーションを図 8 に示

す．また，褒める動作であるバンザイの手を上げた状態を

図 9 に示す． 

 

図 8：スマートフォンの褒める動作のアニメーション 

 

 
図 9:バンザイの動作 

4.2.4 実験結果 
EV3 ロボットとスマートフォンを用いたモチベーショ

ン維持における比較実験を行い，表 8 から表 15 に，最も

低い評価である 1 を「全くそう思わない」とし，どちらで

もよいを 3 に，最も高い評価である 5 を「強くそう思う」

とする５段階評価で表した．なお，EV3 ロボットを用いた

褒める動作の結果を(1)に，スマートフォンのアニメーシ

ョンの褒める動作の結果を(2)とする． 

(1)EV3 ロボットの褒める動作の結果 

表 8:褒められているように感じるか 

 平均値 中央値 最頻値 

褒められているように感

じましたか？ 

3.7 4 4 
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表 9：EV3 ロボットのアンケート結果 

 平均値 中央値 最頻値 

動作（褒めるのに適切

か） 

4.1 4 4 

音声（褒めるのに適切

か） 

4.3 4 4 

表情（褒めるのに適切

か） 

4.5 5 5 

存在感（存在感を感じる

か） 

4.6 5 5 

姿（褒めるのに適切か） 3.7 4 4 

表 10：作業のモチベーションについてのアンケート結果 

 平均値 中央値 最頻値 

モチベーションが維持さ

れると思いましたか？ 

3.4 4 4 

表 11：EV3 ロボットを使ったシステムのアンケート結果 

 平均値 中央値 最頻値 

面白いと感じましたか？ 4.2 4 4 

またこのシステムを使っ

てみたいですか？ 

3.7 4 4 

(2)スマートフォンのアニメーションを用いた褒める動作

の結果 

表 12:褒められているように感じるか 

 平均値 中央値 最頻値 

褒められているように感

じましたか？ 

3.1 4 4 

表 13：アニメーションのアンケート結果 

 平均値 中央値 最頻値 

動作（褒めるのに適切

か） 

3.4 3 3 

音声（褒めるのに適切

か） 

4.1 4 4 

表情（褒めるのに適切

か） 

3.8 4 4 

存在感（存在感を感じる

か） 

2.8 3 4 

表 14：作業のモチベーションについてのアンケート結果 

 平均値 中央値 最頻値 

モチベーションが維持さ

れると思いましたか？ 

2.4 3 3 

表 15：スマートフォンのアニメーションを使ったシステ

ムのアンケート結果 

 平均値 中央値 最頻値 

面白いと感じましたか？ 3.4 3 3 

またこのシステムを使っ

てみたいですか？ 

2.6 3 3 

表 16 より，「ロボットの姿は適切ですか？」と「モチベ

ーションは維持されると思いますか？」との質問項目間で

相関係数 0.74 の強い相関が得られた．このことから，ロボ

ットの姿がユーザーのモチベーション維持に大きく関係が

あることが分かる． 

表 17 より，「音声は適切でしたか？」と「またこのシス

テムを使って見たいですか？」との質問項目間で相関係数

0.62 の中程度の相関が得られた．このことより，音声が適

切だと感じた人ほど，ロボットが褒める動作を行うシステ

ムをまた使ってみたいと思っていることが分かる． 

表 16  EV3 ロボットの「モチベーションは維持されると思

いますか？」の相関係数 

 モチベーションは維持さ

れると思いますか？ 

姿は適切でしたか？ 0.74 
表 17  EV3 ロボットの「またこのシステムを使って見たい

ですか？」の相関係数 

 またこのシステムを使っ

て見たいですか？ 

音声は適切でしたか？ 0.62 
最後に記述式アンケートの結果を示す． 

・褒められる動作に段階（大，中，小）があれば，徐々に

褒められたように感じるかもしれない． 

・振動すると喜んでいるように感じると思った． 

・動きにバリュエーションが欲しい． 

5. 考察 

4.1 での実験結果では，バンザイとダンスの全ての質問項

目間に有意な差が現れなかったことが分かった．この結果

の要因として，今回設定したダンスの動作が褒める動作と

して,バンザイよりも適していなかったのではないかと推

測される.また，音声についてもバンザイの音声が，課題を

達成したことを告げてくれるようなファンファーレである

のに対し，ダンスの音声が，テクノ調の音声を流したこと

が，ダンスの評価が低くなった原因ではないかと推測され

る． 

4.2 の実験結果で，マンホイットニ検定を行った.表 18

に有意差のある項目を示す．表 18 の「**」は有意水準 1％

で有意差があり，「*」は有意水準 5％で有意水準があるこ

とを示す．表 18 より「存在感はありましたか？」と「モチ

ベーションが維持されると思いますか？」の質問項目間で，

有意差があることが分かった．このような結果から，褒め

るという動作を行う上でユーザーを褒める人（モノ）が実

世界にいることは重要であると考えられる．また，この結

果から，スマートフォンに表示されるアニメーションを使

用するよりも，ロボットの動作を使って褒めたほうがモチ

ベーション維持において評価が高いことが分かった．「また

このシステムを使いたいですか？」の質問項目間でも有意
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差があり，EV3 ロボットの褒める動作をまた見たいという

人がスマートフォンのアニメーションを使用した人より多

いことが分かる． 

表 18 比較実験の結果の有意差 

アンケート項目 EV3 スマートフォン 
存在感はありましたか？ 4.6** 2.8 
モチベーションは維持さ

れますか？ 
3.4* 2.4 

またこのシステムを使っ

てみたいですか？ 

3.7** 2.6 

6．結論 

本研究では，作業を行う学生のモチベーションを維持す

るために，負担が少ないモチベーション維持システム“富

士丸“を開発した．ロボットの褒める動作を用いて，作業

後の学生のモチベーションを維持する実験を行った．その

結果から以下のことが分かった． 
（１） EV3 ロボットとスマートフォンを用いたモチベ

ーション維持における比較実験の結果は，EV3 ロボットの

褒める動作が，スマートフォンのアニメーションを用いた

褒める動作よりも全体的に高評価であることが分かった．

存在感について，ロボットの褒める動作（バンザイ）では

平均値が 4.6，スマートフォンのアニメーションを用いた褒

める動作の平均値が 2.8 で有意水準 1%で有意差があった．

また，「ロボットの姿は適切ですか？」と「モチベーション

は維持されると思いますか？」との質問項目間で相関係数

0.74 の強い相関が得られた．このことから，ロボットの姿

がユーザーのモチベーション維持に大きく関係があること

が推測される． 
（２） EV3 ロボットの褒める動作を用いたモチベーシ

ョン維持の実験の結果より，バンザイの褒める動作と，ダ

ンスの褒める動作の評価に違いがないことが分かった．本

システムの滞在時間計測機能は，「滞在時間の計測は負担に

感じなかったですか？」の質問項目で，平均値は 4.6 であ

り，作業者の負担になっていないことがわかった． 
 今後の方針として，ロボットをより存在感のあるもの

にするとともに，今回開発したロボットのダンスの褒める

動作は，動作や曲があまり褒める動作として適していなか

った可能性があり，より褒めるのに適した動作を模索し，

滞在時間によって見ることのできる動作のバリュエーショ

ンを増やし，作業者が達成感を得られることでモチベーシ

ョンを維持することのできるシステムを作ることを検討す

る． 
 また，作業者の疲れを癒すことも，作業のモチベーショ

ンを維持する方法であることから，癒しの効果を得ること

ができる，ロボットの見た目をより小動物に近づける，ま

た，しっぽにタッチセンサーとクッションをとりつけるな

どといった，触覚を交えたユーザーとロボットとのインタ

ラクションを検討する． 
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