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研究成果の概要： 

本研究では、ロボットをハードウェアやソフトウェア単体としてではなく、それを使う人やコミ

ュニティ、活動を含んだハイブリッドなシステムのデザインを試みた。例えば、2006,2007年度

は、ロボットを 幼稚園で使えるようにインタフェースのデザインをし、ロボットへアクセスし

やすくすることで、教員とロボットの関係を再デザインした。2008年度では、それらをベースに、

父母のコミュニティにロボット使用の ためのマニュアルや講習会等を行ってきた。コミュニテ

ィのデザインを通して、ハイブリッドなシステムとしてのロボットのデザインを行った。 
 
交付額 
                               （金額単位：円） 

 直接経費 間接経費 合 計 
2006年度 2,000000 0 2,000,000 

2007年度 700,000 210,000 910,000 

2008年度 900,000 270,000 1,170,000 

年度    

  年度    

総 計 3,600,000 480,000 4,080,000 

 
 
研究分野：総合領域 
科研費の分科・細目：科学教育・教育工学 ヒューマン・インタフェース 
キーワード：ロボット、アクターネットワーク、社会システム、フィールドワーク、状況的学

習論 
 
１．研究開始当初の背景 
2003 年から、2005 年まで、本研究の前段階
として、企業が開発パーソナルロボットを幼
稚園に持ち込んで園児とロボットとのイン
タラクションの研究を行っていた。当時は、
人間とロボットとのコミュニケーションの
研究であったが、研究の視点を、ロボットの
いるコミュニティ全体に広げてコミュニテ
ィの活動からロボットをデザインするよう

になり、本研究を実行することにした。 
 
 
２．研究の目的 
 アクターネットワーク理論(Latour,1983)
では、人間や非人間をアクターとして捉え、
知識や技術が社会的に受容される過程を
様々なアクターが相互に働きかけ、自らの利
害関係から他者を翻訳し、強固で安定したネ
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ットワークを構築していくプロセスとして
記述している。 
 本研究の目的は、アクターネットワークの
視点を用い、ロボットをそれ単体ではなく、
人間、コミュニティ、その活動も含めた、ハ
イブリッドなシステムとして捉え、そうした
ハイブリッドなシステムとしてのロボット
のデザインを目指す。 
 具体的には、人工物を用いた、教員とロボ
ットの関係の再デザインや、ロボットを使用
するコミュニティのデザインを通して、ハイ
ブリッドなシステムとしてのロボットのデ
ザインを行う 
 
３．研究の方法 
 本研究では、東京都世田谷区にある東横学
園二子幼稚園に、NEC が開発中のコミュニ
ケーション型ロボットPaPeRo(Partner type 
Personal Robot)を持ち込み、ロボットが園児
と一緒になって生活できるように、ロボット
デザイン実践を行った。 
 
４．研究成果 
 
 本研究は、2003 年度から 6 年目となる継
続研究である。これまでに、人とロボットが
対話するためのセミヒューマンの考え方や、
コミュニティに合わせたロボットのデザイ
ンの考え方のような、幾つかのロボットデザ
インの手法が明らかにされてきた。 
 2004 年度は、我々は幼稚園の活動にとけ
込もうと目指したが、幼稚園の通常カリキュ
ラムを邪魔する結果となってしまった。この
ことから、2005 年度は、幼稚園の活動をよ
く見ることから始めた。朝の挨拶など幼稚園
の活動に即し、コンテンツを考えることで、
教室の園児たちの子守りを任されるなど、イ
ベントに見学ではなく参加者として参加で
きるようにもなっていった。これらは教員と
の綿密な打ち合わせによって可能となり、教
員の要望を実現することで幼稚園との関係
を良好なものへとしていった。  
 
(2)ネットワークによるデザイン 
 2006 年度は、幼稚園の活動に合わせるとい
う観点から、それまで我々が行ってきたロボ
ットのリモコン操作を、幼稚園の人々に移譲
し、我々なしで、使用してもらうようにした。
まず、教員がロボットにアクセスしやすいデ
ザインを施すため、教員がロボットの振る舞
いを操作できるインタフェースを作成した。 
 教員がロボットを実際に操作し、ロボット
にできることがわかることで、教室で行って
いる遊びをロボットの新たなコンテンツと
して提案し、コンテンツが教室の日常に近い
ものになっていった。インタフェースを用い
ることで、一般的に思いつくような幼稚園の

遊び以外に、新しい要望が次々に出されてい
った。 
 
 
(3) 企業へのアクセス 
 インタフェースなどにロボットの機能に
よるデザインの制限があったため、開発企業
との接点を作ることがこの対策になると考
え、ワークショップを企画した。ここでは、
開発企業が普段見ることのできない幼稚園
でのロボットと教員、園児との関わり合いを
見てもらうことで、より幼稚園という現場を
理解してもらうことを狙いとした。これまで
直接関わることのなかった開発企業と幼稚
園をつなげることで、アクセシビリティの向
上を図った。 
 
 
(4)DVD 作成 
 ある父母から「研究室が記録用に撮影した
ビデオを、鑑賞できるようにしてほしい。」
という要望が出た。そこで、前年度に撮影し
たビデオを、DVD 化し、パッケージ、レーベ
ル面をデザインして、幼稚園に納めた。これ
により、これまで父母が見ることができなか
ったロボットと園児の生活を、見ることがで
きるようになった。活動をデザインするとい
うことは、そのもの単体をデザインするだけ
では実現されず、人の関係や他の人工物をデ
ザインする必要があったのである。ロボット
へのアクセシビリティの向上を目指した結
果として、幼稚園の教員や園児もロボットの
デザインに参加できるようになってきた。イ
ンタフェースやワークショップなどを通し
て、ロボットへのアクセスを容易にすること
で、幼稚園の人々とロボットの関係性を再デ
ザインした。 
 
 
(5) 使用者を移譲する 
 2007 年度は、周囲の環境をデザインし、イ
ンタフェースによって、ロボットの操作者を
我々から幼稚園の人々へ移譲を行ってきた
が、彼らがロボットを積極的に使うことはな
かった。つまり、幼稚園においてロボットを
使うという活動をデザインしきれていなか
ったのである。その原因をいくつか見ること
ができた。空間と時間、教示である。 
 
 
(6)空間・時間・教示 
 朝の忙しい時間に、リモコンの移譲を行う
ことはできなかった。我々なしでも自由に使
用してもらうために、ロボットを常駐させる
も、教員は園長室に立ち入ることはなく、園
長室から出されることはなかった。園長の計
らいで、遊戯室でロボットを使用することに



 

 

なった。それにより、教員を教室から連れ出
し、自由時間ではない、保育の時間にロボッ
トを使ってもらうことができた。我々は、教
員に約束を取り付け、教員にロボットを使用
してもらう機会を作った。しかしすぐに、幼
稚園のカリキュラムに制限されてしまうこ
とになった。園長は、我々がフィールドワー
クを行う 9 月から 12 月は、幼稚園の１年の
中でもっとも忙しい時期であるといってい
る。幼稚園の活動に合わせるためには、年間
を通した時間調整を考えなければならない。 
 人とロボットのインタラクションの中で、
タイミング良く操作するためには、ロボット
がどのような動作をするのか理解する必要
がある。そのために半ば強制的に、使用する
活動を作り出しロボットを使用してもらっ
た。教示を通して、幼稚園におけるロボット
の使用方法を、その場で、教員と一緒に考え
ていた。 
 ロボットを幼稚園に常駐させ、簡潔な操作
方法にしたが、ロボットを積極的に使うこと
はなかった。ロボットを使う活動をデザイン
するためには、周辺環境をデザインし、空間
と時間を作り、教員とともに可能性を探って
いくことが重要であった。 
 
 
(7)父母コミュニティのロボットと幼稚園へ
のアクセス 
 2007 年度の研究調査期間が終わった後も、
ロボットを幼稚園内に留めていたのだが、父
母 S(以下 S)がロボットの使用を申し出てき
た。S は、数年前より、我々の調査に興味を
持ち、2005 年度のワークショップへの参加
や DVD の制作を依頼してきた人物で、朝の玄
関での挨拶時に何度かロボットの操作をし
たことがある。これまでの研究においても重
要なアクターであった。S は、幼稚園の父母
サークルのコーラス部に所属していた。コー
ラス部は、年に数回、幼稚園内にて発表の機
会がある。S は、3月にあるお別れ会でロボ
ットを使いたいと申し出てきた。当日、ロボ
ットの台詞や操作をコーラス部に所属する
母親たちが行った。これを機に、コーラス 
部の練習時にロボットを使いたいという申
し出もあり、園長に依頼し、常駐させていた
ロボットをコーラス部が自由に操作しても
らえるようにした。 
 この出来事が、今年度にロボットの操作者
となる父母コミュニティができるきっかけ
となった。これまでに行ってきた関係のデザ
インや人工物のデザインが我々の意図を超
えたつながりを生み出していた。 
 
 
(8)ロボット講習会 
 父母達のロボットに関するアクセシビリ

ティを向上させるために、ロボットコンテン
ツを作製する講習会を行った。 
 ロボットコンテンツを作成するための基
本的な作業の説明をした。これまで、参加す
ることのなかった父母も含まれていたが、ロ
ボットが自宅で使っている PC と中身が同じ
であることを説明すると、PC を触っている人
にとっては、「ロボット」といわれるより、
安心して使えるとの言葉が出てきた。これま
で、ロボットへのアクセスは、リモコンから
の操作のみであったが、ロボットの中身を見
せ、実際に触れることで、さらなるアクセシ
ビリティを獲得した。このことから、新しい
技術や活動をそのアクターの日常に近づけ
ることは、アクセシビリティを獲得すること
に大きく影響することがいえる。 
 
(9) ママロボクラブというコミュニティ 
 このような経緯を経てママロボクラブの
設立に至った。主な活動内容として当初、「父
母によるロボット操作を遊戯室で行う」「そ
のためのコンテンツを作製」「毎月行われる
誕生会でロボットを操作とそのコンテンツ
を作製」「幼稚園のイベントでのロボットの
操作」「誕生会で操作するためにお誕生月の
父母を勧誘」などを挙げた。しかし、ママロ
ボクラブに操作を委譲したことによって、こ
れまでしていたことができなくなり、他の父
母や職員へのアクセシビリティが弱まって
しまう例が見受けられた。朝の昇降口での挨
拶の時間、ママロボクラブのメンバーである
父母が来園したらロボットを出して操作し
てもらっていた。しかし、朝の昇降口は父母
のコミュニケーションの場であったり、他の
打ち合わせがあり、ロボットを操作してもら
う頃には園児を送出した母親達が去って行
き、園児たちも昇降口には集まらない時間に
なってしまう。ママロボクラブの存在が広く
知られるようになるまで、研究室で操作する
ようにした。 
 
 
(10)誕生会 
 ママロボクラブに勧誘された親は、誕生会
で自分の子どもに特別な言葉をかけること
ができると考え参加している方が多かった。
しかし、幼稚園の方針により、すべてのロボ
ットの発話などを平等にしなければならず、
お誕生会コンテンツを作成するも、前回のコ
ピーで終わらせる方が大半であった。ロボッ
トに興味がある父母や触れたことのある父
母と誕生会だけ操作する父母にとってのロ
ボットの価値には相違が見られた。このこと
から、実際の性能ではなく、そのコミュニテ
ィで行われる振る舞いによって、ロボットの
価値が変化することが言える。 
 



 

 

 
(11)自覚と責任の可視化 
 お誕生日会でロボットを使ってお祝いす
ることに関して、幼稚園の教員への打ち合わ
せや当日のリハーサルなど父母から積極的
に働きかけてくる姿が各所で見受けられた。
また、「もし、お誕生日会でロボットを使い
たいというママが多くなったら、パペロの台
数を多くすることができますか」などロボッ
トを使った活動自体に具体的な意見を出す
ようになった。リモコンや勧誘などの役割を
委譲されたことにより、自分たちの中で何を
するか考え決定する、これまでにないユーザ
像を見ることができた。 
 それらの新たなユーザのために操作イン
タフェースや開発環境の再考をする必要が
あった。我々は父母がさらにロボットへのア
クセスを向上し、クラブを活性化するために
既存の開発環境では、不十分であると考え、
ミドルインタフェースの提案を行った。意見
をもらって作るのみではなく、実践を通し、
父母の活動を観察し、こちらからある程度、
提案していく必要があると考える。 
 
 我々は、父母のコミュニティにロボット使
用のためのマニュアルや講習会等を行い、コ
ミュニティのデザインを通して、ハイブリッ
ドなシステムとしてのロボットのデザイン
を行った。しかし、その中で、技術的な問題
が障害となっていた。ロボット自身のシステ
ムに関しても、考えていく必要がある。 
 
 
(12)アクターとしての研究室 
 研究室では単にマニュアルや GUI、講習会
などの環境のみをデザインしてきたのでは
ない。同盟を結ぶ幼稚園コミュニティの興味
や意図関心、さらに幼稚園との政治的背景な
どが幾重にも重なり合ったネットワークを
デザインしなければならない。その中で様々
なロボットを使用するためのリソースをデ
ザインしてきたが、道具などのリソースやフ
ィールドワーク自体も内部の組織の考えに
強い影響を受けながらデザインされてきた。
これらは、コミュニティへのアクセスや再編
を行う重要なアクターとなる。そして、それ
らのアクターの変化と相互的に我々の役割
も変化していった。 
 
 
(13)まとめ 
 本研究では、ハイブリッドなシステムとし
てのロボットのデザインについて、以下の様
なことを行った。 
 第 1に、活動のデザインを通してのロボッ
トデザインを行った。第 2に、インタフェー
スのデザインを通して、幼稚園内の人とロボ

ットの関係を再デザインを行った。第 3 に、
ママロボクラブというコミュニティのデザ
インを通して、ロボットのデザインを行った。 
 これらの実践を通して、ある程度、幼稚園
の中で使用される可能性のあるロボットの
デザインをしてきた。これ以上のことに関し
ては、ロボット自身のシステムのより柔軟な
改善が求められるだろう。 
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