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英文読み合いは，英語のコミュニケーション能力向上に不可欠な活動であるが，対人文脈を要するため，

恥ずかしさ等による心理的抵抗感や，人間関係，実力の差などがネガティブに影響し，読み合いが効果

的に機能しない場合がある．そこで本研究では，学習者と英文読み合いを行うロボットを用いることに

より，対人文脈の真正さを維持しつつ，対人におけるネガティブな影響を軽減する手法を提案する．本

稿では，本手法の有効性評価のためのケーススタディの結果，及び考察を報告する． 

キーワード: 英文読み合い，英語学習，学習パートナーロボット，コミュニケーション能力 

1. はじめに 

近年，急速なグローバル化によって，英語力の向上

が求められている．特に，英語を用いたコミュニケー

ション能力の育成が文部科学省においても注目されて

おり，英語教育の更なる改善に向けて「発音・語彙・

文法等の間違いを恐れず，積極的に英語を使おうとす

る態度を育成することと，英語を用いてコミュニケー

ションを図る体験を積むことが必要である．」と述べら

れている[1]． 

このような英語コミュニケーションの体験を積む試

みとして，教師や他の学習者とペアになって“英文読

み合い”を行う方法がある．英文読み合いを行うこと

で，コミュニケーションの感覚が向上し，意欲的に音

読学習に取り組むとの知見が得られている[2]． 

一方，日本人学習者の場合，英文の読み合いを効果

的に実践できていないことが多く[2, 3]，“読み合い”

という対人文脈の活動から生じる心理的な要因が影響

していると考えられる．主な要因として，次の 3 つが

挙げられる．一つ目は，第二言語を話す恥ずかしさや，

他人から冷やかされることへの恐れ等による，英語で

読むことへの心理的抵抗感である。二つ目は、人と接

するのが苦手な学習者である場合に生じる対人苦手意

識・恐怖心・不安である。三つ目は、ペア同士の人間

関係，読みの実力差から生じるモチベーションの低下

である．これらのネガティブな要因により，効果的な

読み合いが行えないことが指摘されている． 

また，従来の学習環境では英語コミュニケーション

能力の育成のための効果的な学習が出来ていない．例

えば，初等教育・中等教育の英語授業では，英語の音

読学習は行っているが，読むことに焦点を当てすぎて

いるため，コミュニケーション能力の育成には不可欠

な対人文脈が貧弱なものとなっている．その上，授業

で扱われている音読の目的や方法が非常に限定されて

いるため，音読練習も有効に行われないことが多い．

文献[4]によると目的・方法に応じて 48 種類の音読が

存在すると言われている．例えば，手本となる音読を

聴きながら，同時にあるいは聴いた後で読む，テキス

トを見ながら読む，または暗唱する等がある．また，

音読の目的も，文章を理解しながら読む，理解せずに

正確に読むなど様々である．こうした多様な音読が可

能であるにも関わらず，授業で実践されている音読は，

教師や CD などの手本となる音読を聴き，それを真似

して読む「聴いてまね読み(リッスン・アンド・リピー

ト)」と呼ばれる方法に限定される場合が多く，学習者

の読みのレベルに合わせて，多様な音読を段階的に使

い分けるというような実践はなされていない[4]． 

さらに，英語コミュニケーションを支援する PC や

タブレットを用いた学習支援システム[5-7]では，イン

タフェイス上の仮想対話相手とのインタラクションで

ｓ真正性の高い対人文脈を提供できない．それ故，コ

ミュニケーション能力育成には必ずしも効果的である

とは言い難いと考えられる． 
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以上のような問題点を踏まえて，コミュニケーショ

ン能力育成のための効果的な学習を実践するためには，

①読み合いにおけるネガティブな要因による影響を軽

減すること，②学習者の読みのレベルに応じて様々な

音読方法を試すこと，③対人文脈の真正性を高めるこ

とが必要であると考えられる．②については，これま

でも学習支援システムで研究されてきた適応的支援

[5-7]が機能すると考えられるが，①，③については技

術的にいかに解決するかが重要な問題である． 

そこで，本研究では人型ロボットを用いた英文の読

み合い支援を行う手法を提案する．ロボットを用いる

ことで，読み合いにおけるネガティブな要因を軽減で

き，かつロボットは身体性を有していることにより，

擬人化を促進し，対人文脈の真正性を高めることがで

きると考えられるため，英文の読み合いを行う相手と

して非常に適していると考えられる． 

以上の観点に基づき，ロボットを用いた英文の読み

合い支援を実現する学習パートナーロボットを開発し

た．本ロボットには，学習者の音声の認識，学習者の

読みのレベルの認識，読みのレベルに応じた音読方法

の選択，の 3 つの基本機能がある．更に，この 3 つの

機能を用いて，選択された音読方法による読み合い支

援機能が実装されている． 

本稿では，2 章にて英文の読み合いパートナーとし

てのロボットの役割，英文読み合いの支援方法につい

て述べる．3 章では，英文読み合い支援システムの枠

組みと基本機能を説明する．4 章では，本システムの

有効性を評価するために，開発したシステムを用いて，

人間と英文読み合いをした場合と，ロボットと英文読

み合いした場合とを比較したケーススタディの結果を

報告する．最後に 5 章では，まとめと今後の課題につ

いて論じる． 

2. 学習パートナーとしてのロボット 

2.1 ロボットの役割 

本研究では，英語の音読学習を行う学習者とともに，

英文の読み合いを行う学習パートナーロボットを提案

する．ロボットを，英語の音読学習に用いる必要性は

主に 3 つある． 

一つ目は，英文の読み合いを行う際，対人文脈から

生じるネガティブな要因を軽減できることにある．ま

ず，正しく発音することへの恥ずかしさや，相手から

の冷やかしへの恐れなどの心理的抵抗感の軽減である．

関連研究[8]において，ロボットとインタラクションを

することで，コミュニケーションをとらない人が，ロ

ボットに積極的に話しかけたり，うつ状態の人がロボ

ットに悩みを相談したり，対人恐怖の人が積極的にロ

ボットと遊んだりすることが報告されている．つまり，

ロボットは対人の場合に生じる心理的抵抗感を軽減で

きると言える．従って，ロボットと英文を読み合うこ

とは，対人の場合よりも，積極的に音読が行われるこ

とが期待される． 

また，関連研究[2]から，対人で音読を行う場合，相

手との読みのレベルの実力差が大きいと，読みのレベ

ルが高い学習者は低い学習者に対して“練習にならな

い”，“1 人と変わらない”と感じてしまい，逆に読み

のレベルが低い学習者は，高い学習者に対して“読め

ないことで相手に迷惑をかけてしまう”，“相手の音読

を上手く聞き取れず，何回も聞き返すことに申し訳な

いと思う”と感じてしまい，良い学習効果が得られな

いことがわかっている．それに対して，ロボットとの

読み合いでは，ロボットが学習者の読みのレベルに合

わせた音読をすることで，実力の差をできるだけ小さ

くし，ロボットと学習者が対等な関係になるように調

整することが可能である．それによって，より効果的

な学習に出来ると考えられる．また，学習者は，ロボ

ットが相手ならば，相手の都合を気にする必要がなく

なるため，聞き取れない部分を何度も聞き返すことや，

自分が上手く読めない部分を納得が行くまで練習する

ことができる． 

次に，二つ目は集中度や学習効果を高めることにあ

る．学習を支援するロボットは，教師のようにロボッ

トが常に学習者を教育するような教育ロボットと，友

人やクラスメイトなどのパートナーのように，教えた

り教えられたりを繰り返しながら，共に学習すること

を目的としたパートナーロボットの 2 つに分けられる．

教育ロボットを英語学習に用いた研究[9]では，ロボッ

トが英語を教えることにより，既存の e-Learning や

教科書・オーディオテープを用いた学習手法に比べ，

学習者の英語学習に対する集中度や学習効果を高める

ことが示唆されている．また，パートナーロボットを

英語学習に用いた研究[10]では，ロボットと学習者が

共に学習する際，学習が進むにつれてロボットの学び

方が変化すると，Learning by Observing を促すこと

ができ，学習者の学び方に変化を与えることができ，

ロボットを使わない通常の学習支援システムよりも学

習効果が向上することが示唆されている． 

また，ロボットを用いた場合，正確な発音・リズム

で学習できる，という利点がある．現在の日本の学校

教育では，学習者の音読が正しい発音かどうかはほと

んど重要視されていない．しかし，正しい発音・リズ

ムで学習することは，英語学習において重要である．

一方，“VoiceText”[11]と呼ばれる音声合成機や，

“VoCon™Hybrid”[12]と呼ばれる音声認識機を備えた

ロボットを用いることで，学習者は，ロボットが行う

音読から正しい発音・リズムを学習することが出来る
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だけではなく，自分の音読に対してロボットが正確に

認識できるかどうかによって読みの正しさを確認しな

がら学習できる．ロボットが正しく認識できる音読で

あるならば，最低限正しい音読が出来ていると言える． 

最後に，三つ目は対人文脈の真正さを維持できると

いう点にある．これにより，コミュニケーションをし

ている感覚が得られる．言語の学習をする際，“コミュ

ニケーション”という側面はとても重要である．しか

し，コミュニケーションは基本的に対人で行うもので

ある．対人の場合，上述のようなネガティブな影響が

生じてしまうため，学習の効率が非常に悪くなってし

まう．そこで，ロボットを用いることで，対人の場合

の影響は軽減しつつ，コミュニケーションの感覚が維

持できると考えられる．人間は，人型ロボットに対し

て擬人化を行いやすく，ロボットを“ロボット”とし

てではなく，“人間”として見る傾向があることが分か

っている[13]．中でも，コミュニケーションロボット

は擬人化されやすく，本研究で扱う学習パートナーロ

ボットは，学習者にとって“人間”であるかのような

感覚を持たれることが期待される．よって，本ロボッ

トとの英文の読み合いでは，まるで人間を相手にして

いるかのようなコミュニケーションの感覚を維持しつ

つ，実際の対人による影響は軽減できると考えられる．

また，コンピュータ上の仮想キャラクターなどよりも，

ロボットは身体性を有しているため擬人化されやすく，

より対人に近いコミュニケーションが可能と考えられ

る．よって，従来の学習支援環境よりも，良い学習効

果が得られると見込まれる． 

2.2 英文読み合い支援方法 

本節では，学習パートナーロボットを用いた英文の

読み合い支援方法について述べる．ロボットは，基本

的に学習者の読みを聞き，読みのレベルを認識した上

で音読方法を選択して読み合い支援を実行する． 

本支援手法では，文献[4]に基づき読みのレベルを初

級・中級・上級の 3 段階に分けて扱う．初級では，文

字から音への変換を目的とした基礎の音読とし，中級

では，文字から音への変換を高速化することを目的と

した音読と，読みから文章の理解をすることを目的と

した音読の 2 ステップとする．上級では，自分の感情

や文章の捉え方などを表現する読み方につなげること

を目的とした音読とする．本研究では，初等教育・中

等教育における英語学習において重要であると想定さ

れる，初級・中級の音読を支援対象としている． 

次に，ロボットは学習者の読みのレベルに応じて，

読み合いを実行する．表 1 に，各レベルで使用する音

読の目的と方法を示す．まず，学習者がある定型文を

読み，その結果，ロボットが学習者の読みのレベルが

初級であると判断した場合，学習者は文字を見てそれ

を自分で音に変換することが困難であるため，ロボッ

トが見本となる読みを行う．その際，表 1 に示した初

級の音読方法(聴いてまね読み，一語読み等)の中から 1

つ選択し，読み合いを実行する．学習者はそこから読

み方を学習していく．学習者の読みのレベルが上がる

にしたがい，段階的に初級から中級の音読へ扱う音読

の種類を変更する．  

学習者の読みのレベルが中級と判断された場合は，

文字から音への変換を高速化させるために，表 1 に示

した中級の音読方法(制限時間読み，速読み等)の中か

表 1 音読の目的と方法 

 

レベル 初級 中級

目的
一語ずつ確
実に読める
ようにする．

文字言語の
読みを正確
明瞭にする．

楽しく積極
的に音読に
取り組ませ
る．読める
人はリード
する．

相手が読む
ときは聞く
ことに集中
し，自分が
読むときは
わかりやす
く読む．

なるべく正
確な発音・
リズムで，
通じる英語
に近づかせ
る．

顎，唇，舌
の動きを滑
らかにし，
素早く読め
るようにす
る．

自分のペー
スで制限時
間の中で読
む．

役になるこ
とにより，
文章を理解
しやすくし，
表現につな
げる．

意味の区切
りを理解さ
せることで，
文頭から理
解する練習
をさせる．

方法
一語読み
(指さし読
み)

聴いてまね
読み(リッ
スン・アン
ド・リピー
ト)

つれ読み 一文交代読
み 正確読み 速読み 制限時間読

み 役割読み
句読み(ス
ラッシュ読
み)

易 難

 

図 1 英文読み合い支援の枠組み 
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ら一つ選択し，読み合いを実行する．学習者がある程

度正確に，かつ素早く読めるようになった段階で，よ

りインタラクティブな音読(役割読み)へ移行する． 

3. 英文読み合い支援システム 

3.1 枠組み 

学習パートナーロボットを用いた英文読み合い支援

の枠組みを図 1 に示す．本システムは，予め用意した

シナリオに沿って読み合いを実行するため，人間の教

師のような自由な会話や質疑応答はできない．しかし

ながら，このように文脈を制限することにより，イン

タラクティブな読み合いを実現する．また，本研究で

は， パー トナーロ ボット とし て SHARP 製の

RoBoHoN[14]を使用する．RoBoHoN は人型ロボット

であり，発話によるコミュニケーションや身振り手振

りなどを用いて，豊かなインタラクションが可能であ

る．また，RoBoHoN は持ち運びも可能であることか

ら，場所を選ばず使用できるため，学習パートナーロ

ボットとして非常に適している． 

前章で述べたように，本システムでは，読み合い方

法を初級・中級の 9 レベルに分け，学習者の読みのレ

ベルに応じて徐々に読み合い方法のレベルを高くする

適応的な読み合い支援を可能にしている． 

英文読み合い支援では，ロボットと通信しているPC

上に読み合いテキストを表示し，学習者はそれを見な

がらロボットと読み合いを行う．また，ロボットは学

習者の読みを音声認識し，その結果を PC 上に表示す

る．学習者の読みに誤りがあれば赤字でハイライトす

る．ロボットは，学習者の読みのレベルを判定し， そ

のレベルに応じた読み合い方法を選択する．本システ

ムでは，選択した方法による読み合いを，学習者が上

手く行えるようにする支援シナリオを組んでいる．例

えば，学習者があまり読めていない文章や誤りをピッ

クアップ・指摘し，より簡単な音読方法で練習して補

完する．また，初級の音読を行っている学習者の読み

のレベルが向上すれば，中級の音読へと移行させる．

逆に，読みのレベルが低下している場合には，中級か

ら初級の音読へと戻す，という運用を行う．このよう

な支援を繰り返すことで，徐々に読みのレベルを向上

させる支援シナリオとなっている． 

さらに，ロボットが学習者に指摘を行う手法として，

学習者の誤り指摘以外に，次の 2 つを検討している．

まず，学習者自身が自分の音読がどの程度正確に出来

ているのか，という気付きを与えるための振り返りの

ために，学習者の音読をロボットがそのまま再現する

という手法である．もう 1 つは，Learning by Teaching

の観点から，ロボットにわざと間違えた音読をさせて，

学習者にそれを指摘させることで，より深い学習を促

進する，という手法である． 

また，学習者の音読が改善されているときには，ロ

ボットがほめたり，調子づけたりするような発言をし

たり，逆に，音読があまり良くないときは，自分の真

似をするよう促す発言を行うことで，学習者の積極的

な学習を促す． 

その際，ロボットが学習者からパートナーとしての

信頼が得られている場合，教師などの“指導者”とし

ては演じられないような役割をロボットが担えること

が期待される．それは，対等に学習していく存在だか

らこその“ライバル”，あるいは“仲間”としての役割

である．つまり，ロボットに，時にはライバルの役割

として，競争心をあおるような発言をさせたり，時に

は仲間として，励まし合ったり，褒め合ったりするよ

うな発言をすることで，さらなる積極的な学習を引き

出し，予想以上の学習効果が得られることが見込まれ

る． 

このような“信頼”という観点は，ロボットを用い

た学習支援では，非常に重要であると筆者らは考えて

おり，学習者とロボットとのインタラクションのモニ

タリングを通して信頼を表現する方法を模索している． 

3.2 基本機能 

本システムは，適応的な英文読み合いを実現するた

めに，次に示す 3 つの基本機能を実装している．1 つ

目は，学習者の読みの認識機能である．音声認識器を

用いて，学習者の読みを認識し，その結果を PC 上に

表示する．読み間違えた単語があれば，赤字にしてハ

イライトする． 

2 つ目は，読みのレベル判定機能である．学習者の

音読をロボットが認識し，音読内容から学習者の読み

のレベルを判定する．読みのレベルは文献[15]に基づ

き，「語認識精度」と「音読速度」を用いて判定する． 

語認識精度とは，単語の発音の正確さのことである．

本システムでは，ロボット内にあらかじめ入力されて

いる英文のテキスト情報と，学習者の音読を認識した

ものをマッチングし，読み間違いをした単語数の割合

を求めることにより，語認識精度を測る．読み間違い

の割合が，“20%未満の場合”，“20%以上 50%未満の場

合”，“50%以上の場合”に，語認識精度をそれぞれ“高”

“中”，“低”と認識する．そして，“高”精度の場合，

読みのレベルは中級と判定され， “中”あるいは“低”

精度の場合，読みのレベルは初級であると判定される．

例えば，学習者が 6 語の英文を音読した際に，発音を

誤った単語が 4 語含まれていた場合，読み間違いの割

合が 50%以上になるため，語認識精度は“低”だと認

識されるため，その学習者の読みのレベルは初級だと

判定される． 
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音読速度については，1 分あたりに読む単語の量で

ある WPM に換算した数値を用いる．学習者の WPM

が，設定したしきい値を超えて上昇した場合，読みの

レベルが向上していると判定され，学習者に音読速度

が向上していることを，ロボットが会話などからフィ

ードバックする．ただし，音読速度の向上が読みのレ

ベルの向上を意味する場合，正確に音読が出来ている

ことが前提である．従って，WPM がしきい値を超え

て上昇しているが，読み間違いが多い場合，すなわち

語認識精度が低い場合には，読みのレベルの向上とは

判定されず，もっとゆっくり正確に読むことを促す発

言をロボットにさせる． 

「語認識精度」と「音読速度」を用いて評価するこ

とにより，学習者に正確かつ素早い音読を常に意識さ

せながら練習することができる． 

3 つ目は，読み合い方法選択機能である．これは，

学習者の読みのレベルに基づいて，ロボットが学習者

に適した音読方法を選択する機能である． 

本システムでは，これらの 3 つの基本機能を用いて

英文読み合い支援を行う．具体的には，選択された読

み合い方法ごとにあらかじめプログラムされたシナリ

オに沿って，ロボットが学習者の読みのレベルに応じ

て英文読み合いを実行する． 

4. ケーススタディ 

4.1 実験方法 

筆者らは，前章で述べた支援システムの有効性を評

価するためのケーススタディを実施した． 

まず，英文読み合いを積極的に行う上で大きく影響

する要因として，実験参加者の英語コミュニケーショ

ン能力への自信，対人苦手意識・対人恐怖心，および

オープンマインドさを考慮する必要がある．そこで，

本実験では，それらを測るためのアンケートを文献 

[16-19] に基づき作成し，事前に回答してもらった．  

実験参加者は大学生及び大学院生 10 名であった．

読み合いは 2 セッション行い，読み合い相手の順序に

よって 2 群（R-H 群と H-R 群）に分けた．それぞれの

群に実験参加者を 5 名ずつ配置し，被験者内実験を行

った．R-H 群の実験参加者は読み合い相手をロボット

（R），人間（H）の順で英文読み合いセッションを実

行し，H-R 群の実験参加者はその逆順で英文読み合い

を実行した．また，読み合いセッションの間に，30 分

の間隔を設けた． 

各読み合いセッションでは，10 文で構成される会話

文を，一文交代読み，役割読みという読み方でそれぞ

れ 5 セットずつ，計 10 セットの読み合いを行わせた． 

4.1.1 ロボットとの英文読み合い 

図 2 にロボットとの英文読み合いを行っている様子

を示す．読み合いを 1 セット行うごとに，ロボットは

実験参加者に対して読みのフィードバックを行う．ロ

ボットは 1 文毎に学習者の読みのレベルを測っており，

1 文でも読みのレベルが“初級”だと判断された場合，

ロボットは実験参加者に対して，その文章の練習へと

誘導するフィードバックを与える．その際，ロボット

は実験参加者に“聴いてまね読み”による練習をさせる．

読みレベルが初級だと判断された全ての文を練習した

後で，読み合いに戻る．また，実験参加者の読みのレ

ベルが，全ての文について中級だった場合，ロボット

は実験参加者に対して，ほめることによるフィードバ

ックを与える． 

図 3 に，実験中のロボットと実験参加者のやりとり

の例を示す．ここでは，ロボットと実験参加者で役割

 

図 2 ロボットとの英文読み合い 

図 3 ロボットと実験参加者のやりとりの例 

____________________________________________________________________________________

RoBoHoN: 僕はＡさんの役になって音読をするよ． 

RoBoHoN: 君はBさんの役になって音読してね．じゃあ，始めるよ 

==役割読み開始== 

RoBoHoN: Where did you go on Career Day? 

実験参加者: I went to an Italian restaurant. I want to be a chef. 

RoBoHoN: Wow, how was it? 

実験参加者: It was interesting but I got tired. 

実験参加者: I tried to …. （読めなくて詰まってしまう） 

（読みレベルが低だと判断される） 

RoBoHoN: I see. I went to a newspaper company. I want to be a journalist. 

実験参加者: Sounds interesting. 

==役割読み終了== 

RoBoHoN: 良い感じだね．でも，練習をすれば，もっと良くなるものがあるよ． 

RoBoHoN: この英文の練習をしよう．（PCに練習する英文が表示される） 

RoBoHoN: 僕の音読を真似してね． 

==聴いて真似読み開始== 

RoBoHoN: I tried to learn the whole menu, but I couldn’t. 

実験参加者: I tried to learn the whole menu, but I couldn’t. 

RoBoHoN: とても上手だね．良い感じだよ． 

RoBoHoN:練習を活かして，もう1回読み合いをしよう． 

==聴いて真似読み終了，役割読みへ戻る== 

___________________________________________________________________________________
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読みによる読み合いを行っている．実験参加者が途中

で上手く読めず，システムがその文における実験参加

者の読みのレベルを“初級”だと判断している．役割

読みによる読み合いを終えた後，システムがその文章

の練習へと誘導している様子が分かる． 

4.1.2 人間のパートナーとの英文読み合い 

図 4 に人間のパートナーとの英文読み合いを行って

いる様子を示す．本実験では，実験参加者同士で読み

合いを行っている．ロボットの読み合いの時と同様，

読み合いを 1 セット行うごとに，相手の読みへの指摘・

アドバイスや，練習などを自由に行わせた． 

どちらの実験条件においても，英語コミュニケーシ

ョンが目的であることを伝え，出来る限り相手の顔や

目を見ながら英文読み合いを行ってもらった．また，

読み合い中の様子を観察するために，ビデオによる撮

影を行った． 

また，各セッション後には，読み合いへのエンゲー

ジメントに関する 11 項目，および，恥ずかしさや気ま

ずさなどによる心理的抵抗感，相手との実力の差，こ

のまま英文読み合いを続けていけば英語コミュニケー

ション能力が向上するという感覚である自己効力感の

それぞれに関する 1 項目について，どれぐらい感じた

かを 1-5 の 5 件法で問うアンケート(a)調査をした．ま

た，エンゲージメントを測るための質問項目は，11 項

目で構成されており，文献 [20] を参考にして作成し

た．また，ロボットとの英文読み合い後のアンケート

では，追加でロボットの印象を聞いた．一方，人間と

の読み合いの後のアンケートでは，相手との仲の良さ

と，それが読み合いのしやすさに影響したかどうか，

を追加で聞いた． 

また，2 セッション後にはアンケート(b)に回答して

もらった．このアンケートでは，ロボットとの英文読

み合いと，人間との英文読み合いを実験参加者に比較

してもらうことで，どちらの方が読み合いをしやすか

ったか，読み合い相手として親しみを感じたか，集中

できたか，という 3 つの項目について聞いた． 

本システムの有効性を評価するために，2 つのアン

ケート(a)，(b)のそれぞれの結果を分析する． 

4.2 結果 

図 5 に，アンケート(a)の結果の平均スコアを示す．

エンゲージメントのスコアに関しては，11 の全ての質

 

図 4 人間のパートナーとの英文読み合い 

 

 

図 5 アンケート(a)の結果 
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問に対する参加者の回答を合計することによって計算

した． 

各項目に片側 t 検定を行った結果，読み合いへの心

理的抵抗感，エンゲージメント，自己効力感に関して，

ロボットとの英文読み合いと，人間との英文読み合い

との間に有意差が確認できた．（心理的抵抗感：t(9) = 

0.000267, p < .01，エンゲージメント：t(9) = 0. 0977, 

p < .10，自己効力感：t(9) = 0.0287, p < .05）これに

より，ロボットは，英文読み合いにおける恥ずかしさ

などによる心理的抵抗感を軽減し，エンゲージメント，

自己効力感を高めることが示唆された． 

自己効力感に関して，ロボットによる読み合い後の

フィードバックが効果的に機能したと考えられる．人

間との読み合いでは，相手に対する指摘やアドバイス

はほとんど行われておらず，スキルを改善できる感覚

が得られなかった．一方，ロボットとの読み合いでは，

ロボットが間違いの箇所を指摘したり，見本となる読

みをしたりすることで，自分のスキルを改善できるよ

うに感じたものと考えられる． 

一方，実力の差に関して，ロボットとの英文読み合

いと，人間との英文読み合いとの間に有意差が確認で

き（t(9) = 0.0461, p < .05），ロボットに対して大きな

実力の差を感じていたことが分かった．これは，ロボ

ットに学習者とのスキルの差を埋めるような機能（ロ

ボットが読み間違えたり，読む速度を学習者に合わせ

たりするような機能）を実装していなかったことが要

因である．通常，実力の差はネガティブな影響を与え

ることが懸念されるが，ロボットの方が読み合いへの

エンゲージメントや，得られる自己効力感が有意に高

いことから，必ずしも悪い影響を与えているわけでは

ないと考えられる． 

以上より，アンケート(a)の結果は，本システムの有

効性を示唆している． 

また，図 6 にアンケート(b)を集計した結果を示す．

各質問に，１×２直接確率計算を行った結果，集中に

関してのみ，回答数に有意差が確認できた．（p=0.0107，

p<.05）これは，ロボットが，英文読み合いにおける恥

ずかしさを軽減したことにより，読み合いへの集中が

向上したと考えられる． 

また，有意差が見られなかった質問の結果について

も，全体的にロボットの有効性を示している．親しみ

やすさに関して，人間との読み合い後のアンケート(a)

の追加質問から，読み合い相手との仲が良いペアが半

数近くあったことがわかった．それにも関わらず，ロ

ボットが読み合い相手として親しみやすいことが示唆

されている．また，ロボットとの読み合い後のアンケ

ート(a)の追加質問から，参加者のほぼ全員がロボット

との読み合いにより，ロボットの印象が良くなってい

たことが分かった．これらは，ロボットが人間と同程

度に自然な読み合いを行うことが出来ていることを示

唆している．一方，ロボットの英語の音声認識が，日

本人にとっては難しすぎることや，会話のパターンの

 

 

図 6 アンケート(b)の結果 
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少なさによって悪い印象を受けていた実験参加者もい

た．したがって，今後，これらを改善していく必要が

ある． 

なお，アンケート(b)の各質問において人間と回答し

た実験参加者は全員，事前アンケートの結果から対人

苦手意識が低いことがわかっている．そのため，彼ら

は人間相手でも積極的に読み合いができたと考えられ

る．逆に，対人苦手意識が高い学習者は全員，ロボッ

トを選択している． 

以上より，アンケート(b)の結果は，本システムの有

効性を示唆している． 

5. まとめ 

本研究では，パートナーロボットを提案し，英文読

み合いを促進するためのパートナーロボットシステム

を開発した． ケーススタディの結果から，ロボットと

の英文読み合いは，人間のパートナーとの英文読み合

いよりも，学習者の恥ずかしさや気まずさを軽減し，

学習者の読み合いへのエンゲージメント，自己効力感

を向上することが示唆された．また，ロボットは読み

合い相手として，読み合いのしやすさ，親しみやすさ，

集中が得られることが示唆された． 

今後は，学習者とロボットとの間の英語コミュニケ

ーション能力の差を埋めることができるように，シス

テムを改善する必要がある． また，ロボットの会話の

パターンを増加させ，退屈させないようにすることや，

音声認識機の難易度を適応させ，モチベーションを下

げないように必要がある． また，ロボットが信頼でき

るインタラクションのデザインについても検討する． 
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