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Abstract: 接客ロボットはポスターやサイネージに代わる広告媒体として期待されている。広告を
行うためには通行人を多く呼び止め、広告機会を多く得ることが重要である。先行研究では一人ずつ
に呼びかけており、広告として非効率な側面があった。そこで本論文は、複数のロボットで疑似的な
人だかりを作ることで、多くの通行人を立ち止め、広告機会を増やす手法を提案する。実店舗にて提
案手法による集客効果を検証した。その結果、ロボット数を増やすと通行人をより立ち止め、観客役
ロボットが滞留時間を延ばした。

1 はじめに
少子高齢化の進行により、日本の総人口は 2008年の
約 1億 2800万人をピークに減少に転じており、2050

年には 9000万人になると予想されている。生産年齢人
口についても 1995年の約 8700万人をピークに減少に
転じており、現状のまま進行すると経済に大きな影響
を及ぼすことが予想される [1]。こうした近年の高齢化
社会に対処すべく、ロボットは人間と協働するパート
ナーとして期待されつつあり、公共の場でサービスを
提供するロボットの研究が活発に行われている。特に、
公共の場で広告を行うロボット（以下、広告ロボット）
はタブレットなどの従来の広告システムよりも関心を
引き寄せ、消費を生み出すことが知られており [2]、広
告の手段として注目されている。商業施設における広
告ロボットの実証実験は多数行われ、店舗の情報提供
とルート案内を行うロボット [3]、通行人にチラシを配
布するロボット [4]、通行人に店舗の情報提供とクーポ
ンを配布するロボット [5]などの開発が行われている。
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広告ロボットが広告としての役割を十分に果たすた
めには、出来るだけ多くの通行人を立ち止め、出来る
だけ多くの人に情報提供を行うことが必要であると考
える。先行研究では、通行人を多く立ち止めることを
目的に実証実験が行われている [2, 5]。[2]では、店頭
に置かれたロボットやタブレットが通行人に呼びかけ、
どれだけ立ち止めたり店内に誘導したりできるかを検
証した。[5]では、ロボットが様々な呼びかけを行って
通行人を立ち止め、どれだけ通行人に対してロボット
が情報提供をできるか検証した。しかし、これらの研
究では通行人 1人もしくは 1グループに対して呼びか
けて立ち止まらせ、インタラクションをとっており、一
日に述べ数千人から数万人が通行するような商業施設
においては広告機会の損失が多い。ロボットが行う広
告の効果を効率よく得るためには、複数の通行人（ま
たは、グループ）に対応することで広告機会の損失を
防ぐ広告方法が重要だと考えられる。
複数の通行人（または、グループ）に対して対応す
る方法として、複数のロボットをインタラクション同
士が干渉しないように距離を離して配置する方法がま
ず挙げれられる。しかし、そのようなシステムを実現
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するためには広いスペースが必要であり、広告として
実現できる場面が限られてしまう。したがって、一つ
の限られたスペースで複数の通行人（または、グルー
プ）に対応できる手法が求められる。
通行人を立ち止める別のアプローチとして、人だか
りの効果を用いる方法が考えられる。公共の場におい
て人々がロボットなどとインタラクションを取ってい
るとき、周囲の人々もインタラクションを取ろうとす
ることが知られている。この効果は一般的にHoneypot

Effectと呼ばれている [6, 7, 8]。また、通行人が人だか
りを見たときに、足を止めて群衆と同じ行動を取るこ
とが知られている [9]。広告ロボットを開発する上でも、
広告ロボットの周囲に人だかりを形成すればロボット
が直接呼びかけなくても立ち止めることができるため、
ロボットが行う広告の効果を効率よく得るために有効
であると考えている。一度人だかりを形成することが
できれば、その後は人だかりによって通行人が立ち止
まり、立ち止まった通行人によって人だかりを維持し、
維持された人だかりの効果で通行人が立ち止まり、と
繰り返すことで効率のよい広告ロボットが実現できる
はずである。そのため、最初の人だかりを形成させる
ことが重要である。ここで、ヒューマノイドロボット
のような人らしい見た目をしたロボットは人同士の間
で見られる相互効果が人-ロボット間でも期待されるた
め [10]、ロボットで擬似的な人だかりを形成し、最初
の人だかりとすることで通行人を立ち止めることに役
立つ可能性がある。また、この方法は一つの限られた
スペースで実現可能である。しかしながら、実際に同
様の効果がロボットで形成した擬似的な人だかりで得
られるかは不明である。
そこで、疑似的な人だかりを多数のロボットで作る
ことによって、より効率的に通行人を立ち止めさせる
手法を提案する。この手法により、通行人をより多く
立ち止めると同時に情報提供を行うことで、効率よく
広告を行うことが期待される。さらに、疑似的な人だ
かりによって通行人が立ち止まり、さらに大きな人だ
かりを形成すれば立ち止まる効果が高まることが期待
される。本研究では提案手法の有効性を確かめるため
に、複数のロボットを用いた疑似的な人だかりが通行
人にどのよう影響するのか検証することを目的とする。
そのために、複数のロボットで広告を行うシステムを
開発した。実際に商業施設にロボットを設置し、ロボッ
トの呼びかけによって通行人の行動がどの程度変化す
るかを計測することで、ロボットで形成される擬似的
な人だかりによる集客効果を検証した。特に、ロボッ
トの数と観客の振る舞いをするロボットの有無に注目
し、それぞれが擬似的な人だかりを形成する際にどの
ように集客効果に影響するか検証した。

図 1: 提案するロボットシステム

2 疑似的な人だかりを形成するロボ
ットシステム

この章では、複数のロボットを用いた疑似的な人だ
かりの形成手法について述べる。疑似的な人だかりを
形成する上で、複数のロボットが人だかりとして認識
される必要がある。先行研究では、複数のロボットが
集団として認識されるためには 3体以上必要な可能性
があるとされている [11]。そのため、人だかりとして
認識されるためにも、3体以上のロボットを用いる必
要があると考える。また、人だかりは何かを見ようと
して集まった集団であるから、観客が必ず存在してい
る。そのため、複数のロボットが人だかりとして認識
されるためには、観客の振る舞いをするロボット（以
下、観客役ロボット）が必要であると考える。以上よ
り、本研究では疑似的な人だかりを形成するためには
十分な数のロボットと観客役ロボットが必要であり、二
点が満たされるロボットシステムを形成すれば、1章で
述べた効率の良い広告ロボットが実現できるはずであ
る。そこで、本研究では十分な数のロボットと観客役
ロボットを含むシステムを提案する。
本研究では、広告手法として商業施設においてディ
スプレイに流している広告動画に話し手役ロボットが
補足説明する状況を想定する。通行人をディスプレイ
の前により立ち止め、より長く滞留させ、ディスプレ
イに流した広告動画を理解させることが目的である。

2.1 構成
本研究で用いるロボットシステムは、机の中央に置
かれたディスプレイに流れる動画を補助する話し手役
のロボット、話し手や動画に対してリアクションを行
う観客役ロボット、通行人の位置を検知するセンサで
構成される。ロボットはVstone社のヒューマノイドロ



ボット Sotaを使用する。ロボットは図 1のように机に
置かれたディスプレイを中心に取り囲んで配置する。ロ
ボットは 8体用いられ、うち、1体はオレンジ色の見
た目で話し手役のロボットであり、それ以外は紺色の
見た目をした観客役ロボットである。

2.2 話し手役ロボット
話し手役ロボットはディスプレイに向かって背を向
けるように配置される。滞留している通行人の有無に
かかわらず、基本的にロボットはディスプレイに流れ
る動画の補足情報を話す。その上で、通行人が新たに
立ち止まった際は、観客役ロボットが滞留するように
指示した後、「こちらで説明しているよ！こっちに注目
してね！」と動画に通行人の注目を集める。

2.3 観客役ロボット
観客役ロボットはディスプレイに向かって正対する
ように配置される。基本的に、ロボットはディスプレ
イに流れる話し手役や動画に対してランダムに反応し
続ける。通行人がロボットの前に立ち止まった際、通
行人に近い観客役ロボットは「ここあいているよ！動
画見ていこうよ」など、滞留するように指示する。な
お、短時間で繰り返し反応するのを防ぐため、一度通
行人に対応したロボットは通行人が離脱するまでこの
対応を行わない。また、ロボットの呼びかけがより聞
こえるように、呼びかけるロボット以外の観客役ロボッ
トや、話し手役のロボットの音声や動作は中断される。
通行人が 15秒ほど滞留し続けた際、通行人に近い観客
役ロボットは「このまま見ていこうよ」など滞留し続
けるように呼びかける。この時も、ロボットの呼びか
けがより聞こえるように、呼びかけるロボット以外の
観客役ロボットの音声や動作は中断されるが、インタ
ラクションが途切れて離脱するのを防ぐために話し手
役の音声や動作は中断しない。

2.4 センサ
机の後ろにRGB-Dカメラ（ZED 2 Stereo Camera）
を 1台設置し、通行人の位置を取得する。センサの視
野（水平方向× 垂直方向）は 110◦× 70◦であり、深度
センサの最大範囲は 20mである。また、ロボットから
見た通行人の位置を検出するために、人体骨格検出ラ
イブラリである OpenPose [12] を使用する。画像中の
通行人の顔位置は、2次元カラー画像で推定する。次
に、得られた 2次元画像中の位置に対応する点群の座
標から、通行人の顔の 3次元位置を求める。一連の処
理によって、通行人の 3次元位置を取得できるため、通

行人がロボットの前にいるかどうかを判定できる。通
行人がロボットの前にいると判定されれば、観客役ロ
ボットが立ち止まるように指示したり、話し手役ロボッ
トが動画に注目を集めたり、予め設定された動作を自
動的に行う。この一連の処理は、1秒間に 10回程度実
行される。

3 実験概要
本実験は、ロボットの数と観客の振る舞いをするロ
ボットの有無に注目し、それぞれが通行人の立ち止ま
る割合や滞留時間へどのように影響するか検証するこ
とを目的とした。これを確認するために、机の中央に
置かれたディスプレイに大学の広報動画を流し、動画
を見てもらうことを目的として、2章で開発したロボッ
トシステムを置いた。実験はイオンモール草津内のス
ペースにて 2021年 10月に 4日間行った。実験中、後
日解析するためにロボットと通行人がインタラクショ
ンをする様子を録画した。なお、本実験は立命館大学
人を対象とする医学系研究倫理委員会の承認を受けて
実施した（承認番号：BKC-人医-2020-027-2）。

3.1 条件
2章で述べたように、十分な数のロボットと観客役ロ
ボットの存在が通行人の立ち止まる割合や滞留時間へ
影響し、効率の良い広告を実現するために役立つ可能
性がある。そこで、ロボットの数と観客役ロボットの
有無の影響をそれぞれ調べるために、それぞれ水準を
2つずつ用意し計 4条件 (2要因×2水準)を行った。ま
ず、観客役ロボットの有無の影響を調べるために、ロ
ボット全員話し手役の条件 (S条件; Speakers)と一体だ
けが話し手役の条件 (SA条件; Speaker and Audience)

を行った。なお、全員話し手役の条件の場合、通行人が
新たに立ち止まった時に動画に注目を集める動作はオ
レンジ色のロボットしか行わない。また、ロボットの
数の影響を調べるために、ロボットの数を 2体だけ用
いる条件と 8体用いる条件を行った。なお、いずれも 1

体はオレンジ色の見た目をしたロボットを用い、それ
以外は紺色の見た目をしたロボットである。以下、全
員話し手で 2体の条件を S-2条件のように (観客役ロ
ボットの有無)-(ロボットの数)のように記する。提案
手法は SA-8条件にあたる。提案手法以外のロボット配
置をそれぞれ図 2に示す。各条件はそれぞれ 2021年 10

月の休日の 1日が割り当てられ、10:00–16:00の 6時間
行われた。日程の順序によっては新規性効果 [13]や単
純接触効果 [14]などの効果を受けることが考えられる
が、実験を行った環境は郊外型の商業施設であり、同



(a) S-2 条件 (b) S-8 条件 (c) SA-2 条件

図 2: 提案手法以外の条件とロボットの配置

表 1: アンケートの質問項目

質問番号 質問内容
Q1 ロボットに近づく前、ロボットは目立っていましたか？
Q2 ロボットに近づく前、ロボットの話を聞くことで楽しめそうでしたか？
Q3 近寄りがたさなど、プレッシャーはありそうでしたか？
Q4 ロボットの話を聞いている間、楽しかったですか？
Q5 ロボットの話を聞いている間、恥ずかしさはありましたか？
Q6 ロボットの話を聞いている間、プレッシャーはありましたか？
Q7a 流れていた動画は見ましたか？
Q7b 流れていた動画の内容は理解できましたか？

じ通行人が異なる条件に触れることは非常にまれであ
り順序による効果はないと仮定した。

3.2 評価
録画した映像から、ロボットの前を通過した通行人
の数をカウントした。その後、ロボットの前に止まっ
た人を「立ち止まり」とラベリングし、ロボットの前
から離脱するまでの時間を「滞留時間」として記録し
た。これらのラベリングは 3人の記録者によって行わ
れ、記録者の一人は著者で、もう二人はアルバイトと
して雇用された本研究とは無関係の人であった。各記
録者の判断に使用される基準は、記録前に協議して取
り決めて統一された。すべてのデータの 10%が重複す
るように、残りのを 3人の記録者で分担するようにラ
ベリングを行った。重複するデータの分析は一致率が
算出され、高い一致率 (.857)であった。
評価には「立ち止まり率」と「平均滞留時間」を用
いた。「立ち止まり率」は総通行人数に対する立ち止ま
りとラベリングされた人数の割合である。「平均滞留時
間」は立ち止まりとラベリングされた通行人一人当たり
の滞留時間である。また、本実験においてもHoneypot

Effectが起きているか確認するため、通行人が通過す
る前に、すでに立ち止まっている人がいるかどうかで
データを分けた。以下、すでに立ち止まっている人を
利用者と呼ぶ。利用者がいる場合といない場合で立ち
止まり率を比較し、Honeypot Effectが起きているか確
認した。
また、実験中、立ち止まった通行人に対して離脱し
た後にアンケートを行った。アンケートはどの条件も
30人回答した。アンケートの質問は表 1に示す。Q1-3

は立ち止まりに、Q4-6は滞留時間に、Q7は広告効果
に関わる質問であった。アンケートの回答には 1–5の
5段階の Likert scaleを用い、5が「非常に感じた/よ
くあてはまる」、1が「全く感じなかった/全く当ては
まらない」とした。ただし、Q7aは「はい」もしくは
「いいえ」の二値を取り、Q7aが「はい」だったときの
み Q7bを回答した。

3.3 仮説
3.3.1 ロボットの数の影響
先行研究では、複数のロボットを用いた場合に、1体
のロボットを用いた場合より通行人の注目を集め、立



表 2: 条件別総通行人数と立ち止まり人数（カッコ内は立ち止まり率）

利用者なし 利用者あり 総数
　条件　 通行人数 立ち止まり人数 通行人数 立ち止まり人数 通行人数 立ち止まり人数

S-2 2911 334 (11.47%) 1287 138 (10.72%) 4198 472 (11.24%)

S-8 2967 578 (19.48%) 3449 535 (15.51%) 6416 1113 (17.35%)

SA-2 3002 302 (10.06%) 1184 102 (8.61%) 4186 404 (9.65%)

SA-8 2398 536 (22.35%) 4262 707 (16.59%) 6660 1243 (18.66%)

ち止まり率が向上したことが報告されている [15]。ロ
ボットの数が多ければより注目を集め、通行人を立ち
止めやすくなることが予想された。したがって、ロボッ
トの数の影響として以下の仮説を立てた。
仮説 1：ロボットの数を増やすことは通行人を立ち止

めるために有効である。
2体を用いる条件より 8体を用いる条件のほうが、立
ち止まり率が高くなれば仮説 1が正しいといえる。

3.3.2 観客役ロボットの影響
先行研究では、通行人と直接インタラクションを行
うよりもロボット同士が会話を行った方が、ロボット
が話す内容に立ち止まった通行人が興味を持つことが
わかっている [15]。ロボットが話している内容に興味を
持つことで、滞留時間が延びることが予想された。本
実験では、観客役ロボットがいる場合にのみロボット
同士が会話を行う格好になる。したがって、観客役ロ
ボットの影響として以下の仮説を立てた。
仮説 2：観客役ロボットがいることは滞留時間を延ば

すことに有効である。
観客役ロボットがいない場合よりいる場合のほうが、平
均滞留時間が増加すれば仮説 2が正しいといえる。

3.3.3 利用者の影響
先行研究では、既にロボットなどとインタラクション
をしている人を見ると、通行人もインタラクションを
開始しようとすることが知られている [6, 7, 8]。本実験
では 3.2節で述べた利用者がいる場合 Honeypot Effect

を起こすことが予想された。したがって、利用者の影
響として以下の仮説を立てた。
仮説 3：利用者がいない場合より、いる場合のほうが

通行人をより立ち止める。
本実験においては、利用者がいる場合の立ち止まり率
が、利用者がいない場合の立ち止まり率より高ければ
仮説 3が正しいといえる。

4 結果
ラベリングされた人数の結果を表 2に示す。また、ロ
ボットの数による平均立ち止まり率、観客役ロボット
の有無による平均立ち止まり率、利用者の有無による
平均立ち止まり率をそれぞれ図 3–5に示す。図 3より、
2体条件と比較すると 8体条件は 10.45%から 18.02%

に約 2倍向上しており、図 6に示すようにロボットが 8

体いる場合は通行人を多く立ち止めていることが確認
された。また、図 4より、観客役ロボットが居る場合は
いない場合に比べて、平均立ち止まり率が 0.16ポイン
ト上昇した。また、図 5より、利用者がいる場合はいな
い場合と比べて、平均立ち止まり率が 0.96ポイント下
がった。
ロボットの数による平均立ち止まり率、観客役ロボッ
トの有無による平均立ち止まり率、利用者の有無によ
る平均立ち止まり率をカイ二乗検定を用いて比較した。
なお、カイ二乗乗検定の効果量として Cramerの V を
用いた。ロボットの数による平均立ち止まり率を比較
したところ、ロボットの数が増えることで有意に平均
立ち止まり率が向上した（χ2(df = 1) = 228.8, p <

.001, V = .103）。一方で、観客役ロボットの有無に
よって平均立ち止まり率に有意な差は認められなかっ
た（χ2(df = 1) = 0.267, p = .606, V = .004）。また、
利用者の有無による平均立ち止まり率を比較したとこ
ろ、利用者がいることで有意に平均立ち止まり率が低
くなった（χ2(df = 1) = 493.2, p < .001, V = .152）。
次に、ロボットの数による平均滞留時間、観客役ロボッ
トの有無による平均滞留時間を図 7に示す。平均滞留時
間は S-8条件が最も短く、SA-8条件が最も長くなった。
また、平均滞留時間を分散分析法を用いて比較した。分
散分析の結果、観客役ロボットの有無に関する主効果は
有意差が認められた（F (1, 3228) = 5.18, p = .023）。一
方で、ロボットの数による主効果と、ロボットの数と観
客役ロボットの有無の交互作用は有意差は示さなかった
（F (1, 3228) = 0.06, p = .808;F (1, 3228) = 3.04, p =

.082）。
次に、アンケートの結果を示す。図 8はロボットの
数による結果、図 9は観客役ロボットの有無による結
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図 3: ロボットの数による平均立ち止まり率
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図 4: 観客役ロボットの有無による平均立ち止まり率
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図 5: 利用者の有無による平均立ち止まり率

図 6: 8体条件の実験時の様子
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図 7: 平均滞留時間 (エラーバーは標準偏差)

果である。Q7aの比較にはカイ二乗検定を用い、それ
以外はMann–Whitneyの U 検定を用いた。なお、カ
イ二乗検定の効果量として Cramerの V を用いた。検
定の結果を表 3にまとめる。ロボットの数の増加によ
り近づく前の目立ちやすさが有意に増加し（Q1: U =

1324, p = .012）、動画の理解度は有意に低下した（Q7b:

U = 335.5, p = .047）。

5 考察
本実験の結果によれば、ロボットの数が増えること
で平均立ち止まり率が有意に増加した。つまり、仮説
1は支持された。また、アンケートの結果より、ロボッ
トの数が増えることで近づく前にロボットが目立って
いたことが確認できた（質問 Q1）。近しい結果として
先行研究 [15]では、1体のロボットと複数体のロボット
を比較したところ、複数体のロボットが通行人の注目
をよく集め、通行人を立ち止めることが報告されてい
る。本実験においても、ロボットの数を増やすことで
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図 8: ロボットの数によるアンケート結果
（2体条件：S-2+SA-2、8体条件：S-8+SA-8）
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図 9: 観客役ロボットの有無によるアンケート結果
（S条件：S-2+S-8、SA条件：SA-2+SA-8）

表 3: アンケート結果結果の検定 (*は 5%水準で有意であったことを示す）

質問番号 ロボットの数による差 観客役ロボットの有無による差
Q1 * U = 1324, p = .012 U = 1735, p = .733

Q2 U = 1502.5, p = .118 U = 1603, p = .301

Q3 U = 1547, p = .184 U = 1482.5, p = .096

Q4 U = 1741, p = .757 U = 1708.5, p = .631

Q5 U = 1596, p = .284 U = 1536, p = .166

Q6 U = 1542.5, p = .177 U = 1672.5, p = .503

Q7a χ2(df = 1) = 1.634, p = .201, V = .117 χ2(df = 1) = 2.701, p = .100, V = .150

Q7b * U = 335.5, p = .047 U = 448.5, p = .781



目立ちやすくなり、通行人に気づかれることで平均立
ち止まり率が増加したと考えられる。したがって、ロ
ボットの数を増やすことは通行人を立ち止めるために
有効である可能性がある。
しかし、アンケートの結果より、ロボットの数が増
えると動画の理解度は有意に低下した（質問Q7b）。こ
れは、ロボットの数が増えることでディスプレイが邪
魔されたり、ロボットの発声に動画への集中を阻害さ
れたりして、動画の理解を妨げたからだと考えられる。
広告ロボットを開発するためには、ディスプレイの前
を空けるなど動画の理解を妨げないようにする必要が
ある。また、理解度が下がった別の理由として、ロボッ
トのみに注意を払い、動画に対して注目を集めれなかっ
たからだとも考えられる。しかし、ディスプレイによる
広告ではなくロボットとの対話による情報提供であれ
ば、広告の内容を十分に理解させられる可能性がある。
また、観客役ロボットの有無によって平均滞留時間
が有意に増加した。つまり、仮説 2は支持された。これ
は、ロボット同士が話し合っている内容に興味を惹か
れたからだと考えられる。先行研究 [15]では、ロボッ
トと通行人が直接インタラクションをするより、ロボッ
ト同士が会話をすることでロボットが話す内容に興味
を持たせることが指摘されている。本実験においても、
観客役ロボットが話し手役ロボットに対してリアクショ
ンをとることで、何を話しているか興味が湧いたと考
えられる。また、平均滞留時間が延びた別の理由とし
て、観客役ロボット自体に興味が湧いた可能性がある。
統計的な有意差は認められなかったが、観客役ロボット
がいる場合に動画を見た割合は減った (質問 Q7a)。近
づく前に観客役ロボットを見て興味をもち、ロボット
を目当てに立ち止まったため動画を見た割合が下がっ
たと考えられる。そのことより、立ち止まった後も観
客役ロボットに興味を持ち滞留時間が延びたと考えて
いる。したがって、観客役ロボットがいることは滞留
時間を延ばすことに有効である可能性がある。
そして、すでに利用者がいる場合、いない場合に比
べて平均立ち止まり率は有意に低下した。したがって、
仮説 3を支持する結果を得られなかった。これは、人
同士の間でも Honeypot Effectが起きなかったことを
示している。しかし、平均立ち止まり率が高かったた
め、図 6に示すような人だかりを形成することができた
ため、研究の目的は達成されている。利用者がいる場
合に平均立ち止まり率が低下した理由として、本実験
のロボットは通行人と直接インタラクションをとらな
いため、滞留時間が短く、立ち止まった人によってほ
かの通行人を立ち止める十分な時間を得られなかった
からと考えられる。ただし、ロボットのインタラクショ
ンデザインを変更して、利用者の滞留時間をもっと延
ばすことによって仮説 3が支持される可能性がある。

6 おわりに
本研究では複数のロボットを用いた疑似的な人だか
りが通行人にどのよう影響するのか検証することを目
的とした。そのために、複数のロボットで広告を行う
システムを開発し、実際に商業施設にロボットを設置
し集客効果を検証した。特に、ロボットの数と観客役
ロボットの有無に注目し、それぞれが擬似的な人だか
りをロボットで形成する際にどのように集客効果に影
響するか検証した。その結果、ロボットの数が増える
ことで通行人をより立ち止めた。また、観客役ロボッ
トがいることで通行人の滞留時間を増やした。これら
の結果より、公共空間において広告を行うロボットを
設計する上で、広告機会を増やすために多数のロボッ
トで疑似的な人だかりを作ることの有効性が示された。
本研究で行った実験では、広告の方法としてロボッ
トが通行人を呼び止め、広報動画を補足するという手
法を取った。インタラクションの手法など立ち止めた
後の広告の方法によっては、滞留時間や内容に対する
理解度が大きく変わる可能性がある。特に、本研究の
実験ではアンケート結果から動画を見た割合が立ち止
まった人の半分ほどしかなく、十分に広告としての役
割を果たせていないため改善が必要である。
また、ロボットの見た目やサイズによっても疑似的
な人だかりの効果が変わることが予想され、他のロボッ
トでも本研究と同様の結論が得られるかは未知である。
また、観客役ロボットの配置やインタラクションによっ
て、通行人に対する影響がどのように変化するかは検
証する必要がある。
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