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Abstract: 本研究では,人とロボットが一緒に散歩する状況における,ロボットの話しかける話題の
選択手法についての検討を行う.運動不足の解消を目的とした散歩においては,一人での散歩よりも,

話しかけられる相手がいる散歩のほうが運動として長続きすると考えられる.本研究では,話す相手
としての機能を持つロボットを作成し,話す話題の選択に,ユーザの嗜好を反映させた場合の,歩行時
間の感覚や,歩行をやめるまでの時間などに影響があるかについて検討を行う.

1 はじめに

日常生活において,散歩は,運動不足の解消を目的と
して運動として,採用されることが多いタスクである.

しかしながら,運動不足の解消が目的である場合,モチ
ベーションの維持が問題となる.モチベーションの維持
に有効な手段として,誰かと一緒に散歩をすることがあ
げられる.ただ,一緒に散歩するにしても,人間同士で
は,互いに都合がつかなかったり,そもそも,一緒に散歩
する人が周囲にいなかったりという問題が生じる.よっ
て,本血球では,ロボットが,健康維持のための散歩にお
けるパートナ‐となることに注目した .

ロボットが散歩のパートナーとなるにあたり,ユーザ
との会話が重要になると考えられる.人間同士で散歩の
パートナーとなる場合,黙って歩くよりは,何かしら会
話をしながら歩くことが自然であると考えられる.よっ
て,散歩のパートナーとなるロボットでも,散歩中に話
す話題についてを扱う必要がある.

ロボットやエージェントについて,人間との会話を扱っ
た研究は多数存在する.[1]では,チャットシステムにつ
いて,短い文章を,LDA(Latent Dirichlet Allocation)や
IDF(Inverse Document Frequency)によって作成され
たトピックモデルによって分類し,現在の話題とトピッ
クが近い発話をデータベスから選ぶことで会話を行う
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手法を提案している. 人とロボットが一緒に歩く環境
を想定した研究も存在する.[2]では,買い物ガイドとし
て,一緒についていくロボットについて提案している.

話題については,GPSによって位置情報を取得し,位置
によって,存在する商品についての話題を選択している.

本研究と同じ,散歩中における話題の選択を扱ったも存
在する [3].この研究においては,散歩のパートナーとし
て肩乗りロボットを使用し,ロボットのカメラから得た
画像から,ユーザが現在いる場所の風景を取得し,話題
の選択に使用している.

上記の関連研究において, 未到達な点について述べ
る.[1]では,チャットシステムについて,トピックモデル
に基づいた話題の選択方法を提示しているが, ユーザ
の発言を元に話題を選択しており,システム側が話題の
起点となることを想定していない.[2]では,GPSによる,

位置に基づいた話題の選択を行っているが,散歩につい
ては,コース取りはユーザによって異なることが多いた
め,向かう先を全て登録し,場所ごとに話題を紐付けて
おくことは,データベースの作成の負荷が高く,現実的
ではない.[3]では,散歩について,風景から話題を選択
することで,一緒に散歩している感覚を演出することに
成功しているものの,散歩をより長く続けることに対す
る検討が不十分である.

本稿では,ユーザの嗜好性を,散歩ロボットの話題の
選択に反映することについて検討する.ユーザの嗜好性
について,予め取得しておくことで,ロボット自身から,

場所に問わない発話が可能となる.また,散歩のパート
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ナーとしての評価の他に,嗜好性の反映による,ユーザ
の散歩の実施時間の感じ方について検証を行い,話題の
提示,散歩をより長く続けることに対する貢献について
を調査した.

2 背景

2.1 人と会話するエージェント

本研究では, 人と一緒に散歩をするロボットにおけ
る,散歩中の話題の選択に焦点を当てている.ロボット
やエージェントにおける,人との会話時の話題の選択に
焦点を当てた研究は多く存在する.主に,自然言語処理
の分野で多く研究されており,選択方法としては,古く
は,膨大なルールを記述し,ルールベースで会話を行う
システム [4]が提案されている.新しいものでは,1章で
も述べた,文章をトピックモデルによって分類し,短い
発話について,トピックモデルにおける類似度によって
話題の選択を行う手法が提案されている [1]. また,移
動ロボットについて,位置情報を話題選択に利用した研
究も多くある.主に,博物館や美術館といった,特定の場
所での案内 [5][6][7]や,買い物のガイドロボットにおけ
る商品説明 [2][8]が選択される話題として挙げられてい
る. 本研究では,散歩における,自身から話題を提示す
るロボットについてを対象とする.自身から話題を提示
するために,ユーザへの応答以外に,自身でデータベー
スを持たせることを考える.また,散歩という状況を考
え,位置情報に会話を紐付けることは行わない.

2.2 風景からの話題の選択

人間と会話をしながら一緒に散歩をするロボットと
しては,風景画像を取得し,映っているオブジェクトか
らトピックを判定して,データベースにある,風景から
想起され得る発話と類似度を計算して話題を提示する
研究が存在する [3].著者らの前研究においても,同様の
手法で風景からの話題を選択した上で,似た話題を続行
し,雑談を演出することで,散歩のパートナーとなりう
るロボットシステムの開発を行っている.前研究におい
て,実験参加者にインタビューを行ったところ,散歩に
おいて,ロボットがいることの有用性や,風景から話題
を選択し,雑談を行うことの効果が示されたが,同時に,

風景に合致する発話についてより, 自身の嗜好に合致
する発話の存在によって,ロボットシステムをよく評価
し,具体的に,長く散歩ができそうであるという意見が
散見された.よって,本研究では,散歩ロボットにおける
話題の選択に,ユーザの嗜好性を反映することで,ユー
ザの体感時間の変化や,散歩の実施時間の変化などを調
査する.

3 構想

本研究では,散歩ロボットにおける話題選択に,ユー
ザの嗜好性を反映させることを考える.具体的な手法と
しては,ロボットシステムの発話データベースに,幾つ
かのトピックに基づいた発話を複数個用意した上で,ト
ピックについて,ユーザの嗜好性を取得した上で,合致
するものを選択する.構想システムの模式図について図
1に示す.

図 1: 構想システムの模式図 (ロボット図 [3])

4 ケーススタディ

4.1 方法

本研究で構想したシステムについて,20代の男性 3名
に対して,肩乗りロボットTEROOS-M[3](図 1右)を使
用した検証を行った.嗜好性の把握方法としては,事前
アンケートによって行った.事前アンケートでは,以下
の表 1に示すトピックについて,興味のあるトピック上
位 3つと,興味のないトピック上位 3つを取得した.

表 1: ケーススタディにおける設定トピック
レゴランド
工事
車
茶
電車
郵便
テニス
USJ

日本の城
キットカット
ディズニーランド

参加者には,ロボットを装着した上で,室内における
往復という形で歩いてもらい,途中,約 2分程度経過し
て時点で,現在の経過時間を問うアンケートに回答して
もらった.アンケートに答えてもらった後,自由に散歩
を中断可能である旨を告げて,歩行を続行させ,参加者
が中断するまでの時間を計測した.歩行の最大時間は,

アンケートに答える前の時間と合わせて約 7分半とし
た.ロボットについては,興味のあるとしたトピックに



ついての発話を上位から選択するものと,興味のないと
したトピックについての発話を上位から選択するもの,

ベースラインとして,散歩の開始や,アンケートへの回
答を促す発話以外を行わないものの 3条件を設定し,参
加者内計画での調査を行った.参加者ごとに,一回の試
行ごとに,20分毎の休憩を取った.参加者一人につき,3

回の施行が終わった時点で,インタビューを実施した.

4.2 結果と考察

図 2に,参加者ごとの,途中アンケートにおける体感
時間の条件間の推移を,図 3に,アンケート後の歩行時
間の推移を示す.条件については,興味があると回答し
たトピックについて発話をする条件を like条件,興味が
無いとした発話をする条件を unlike条件,合図以外の
発話をしない条件を silent条件としている.

図 2: アンケート記入時の体感による経過時間（秒）

図 3: アンケート後の歩行続行時間（秒）

一般的な感覚に沿う点から述べると,図3において,silent

条件と比較して,like条件,unlike条件の歩行続行時間が
長くなっている.この点を考えると,全く無言であるよ
りは,興味の有無の関わらず,何かしらの発話があった
ほうが,散歩を長く続けようとするという,著者らの前
研究においても実証されていた点の再確認はできたと
いえる.しかしながら,それ以外の点については,興味の
有無から考えられる結果とは異なっている点が多い.故
に,各々について考察する.

まず,図 2において,参加者 Aと参加者 Bで,それぞ
れ,like条件と unlike条件の,アンケートまでの体感時

間が最も長かったという回答となっている. 図 3 の結
果と比較すると,参加者 Aについては,like条件でのア
ンケート後の歩行続行時間は silent条件よりはるかに
長く,参加者 Bについても,unlike条件の歩行続行時間
は,silent条件より長くなっている.両結果の矛盾につい
て,参加者にインタビューで聞いたところ,各々の参加
者において,該当条件が最初の試行であり,時間の付け
方がよく分からなかったという回答を得た.故に,教示
として, 途中アンケートで時間について聞くことを明
示するか,試行の間隔を日単位であけ,時間の感覚をリ
セットする必要があると考えられる.

次に,すべての参加者において,図 3における,like条件
と unlike条件の散歩の続行時間にほとんど差がなく,ま
た,参加者A,Bについては,最も長く歩いたのが unlike

条件となっている.インタビューにおいて,理由を聞い
たところ,unlike条件における発話の内容が,日常生活
における豆知識に近いものが多く, 興味がないとした
が,予想より楽しかったという意見が全員から提示され
た.以上の点を考察すると,豆知識に近い発話は,トピッ
クが日常的なものであるほど,トピック間で横断的に興
味がある話と認識されやすい可能性が高いと考えられ
る.故に,別個のトピックとして,豆知識を設定し,他の
トピックから豆知識と考えられる発話を抜くことで,嗜
好性の反映の影響を正確にする必要があると言える.

また,アンケートの項目について,興味の有無のつけ
やすさを聞いたところ,興味のないトピックを順位付け
しづらいという意見が見られた. より詳細に聞いたと
ころ,どれも極端に興味のないという感覚ではなく,興
味のないとするならば, 自身に知識のない専門的な話
があったほうがつけやすいという意見が出た.また,興
味があるとしたトピックでも,話の内容が思ったより無
難か,想定した方向性と違う話が多かったという意見が
あった.以上の点を鑑みるに,設定するトピックの変更
が必要であると考えられる.まず,トピックについて,一
定の年齢層や文系理系と言った区分での層の人間が,ま
ず選ばないようなものを提示することで,興味のないト
ピックを明確化する必要性があるといえる.また,トピッ
クごとに,発話の内容の,大まかな内容についても併記
することで,興味の有無の選択をより行いやすくし,ま
た,聞く発話が期待と異なる可能性を低くする必要があ
ると考えられる.

5 結論と今後の展望

本研究では,ロボットを散歩のパートナーとする場合
の,ロボットからの発話について,ユーザの嗜好性を反
映させた場合の影響を調査した.結果,従来の研究で確
認できていた,一人で散歩するよりは良いという点は再
確認されたが,それ以外の点では,発話のトピック見直



しや,実験の手法の見直しによって調査を進めていく必
要性がある.また,今後,人数を増やした上で,前研究で
提示されていた,風景からの話題選択との比較も行って
いくべきである.
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