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1. はじめに 

人と一緒にテレビを視聴するコミュニケーションロボッ

ト（テレビ視聴ロボット）を開発するにあたり，当該ロボ

ットに求められる形態および機能を探るため，テレビをよ

く見る世帯を対象にアンケート調査を実施した．分析の結

果，市販のコミュニケーションロボットを実際に利用して

いる世帯は，そうでない世帯と比べ，テレビに関すること

をロボットから話しかけてくることを受容し，その傾向は

世帯構成別・性別・年代別で特徴がみられた． 

本稿では，家庭におけるロボットとの共時視聴（同じ時

間に一緒に視聴する）を想定した場合のテレビ視聴ロボッ

トを設計するにあたり，利用者が持つ当該ロボットに求め

る形態や機能の傾向から，テレビ視聴ロボットに搭載する

能動型と受動型の機能の割合を設計するためのモデル化を

検討し，さらに個人適応していくことを目的に考察する． 

 

2. テレビ視聴ロボット 

2.1 背景 

気軽な会話をしながら親しい人とテレビを視聴すること

は，日常的なテレビの楽しみ方の一つである．他方，昨今

のテレビ視聴傾向は単独視聴にあるといわれる[1]．これは

生活の多様化やスマートフォンといった個人に紐づいたデ

バイスの利用普及によるものと想定される．一方で複数人

世帯や単独世帯においても一人でテレビを見るより家族や

仲間と一緒に見たいと考える人も存在するものと考える．

そうしたニーズにおいては実際に一緒に見てくれる人を探

すのが難しいかもしれない．そこでテレビを楽しく視聴す

るパートナーとして，人と一緒にテレビを視聴するコミュ

ニケーションロボットの研究を 2016 年度から開始した[2]． 

テレビ視聴ロボットの研究は，ひとりでテレビを見る傾

向にある昨今において，複数人でテレビを一緒に見ていた

頃のように，ともに楽しい時間を過ごすことができるので

はないかと思いついたことから始まっている． 

 

2.2 仕組み 

テレビ視聴ロボットは，その周囲に存在するテレビと人

を認識し，テレビの映像，音声を情報源としてロボットの

発話や仕草，人との対話を自律的に行うコミュニケーショ

ンロボットである．人と対話するために，視聴中のテレビ

 
1 コミュニケーションロボット製作会社に対する筆者らのヒアリングによる 

番組の映像・音声，字幕情報からキーワードを抽出し，そ

れをもとに発話文を生成している[3]． 

このテレビ視聴ロボットは従来のスマートスピーカーと

は異なり，人から操作するだけでなく，ロボットからも能

動的に人に話しかけることで，周囲の人へ新たな気づきを

与えることや人同士のコミュニケーションを活性化するこ

とが期待できる[4]． 

図 1 はテレビ視聴ロボットの展示写真である．技研公開

2019 では開発中のロボットを使い来場者が体験可能な形で

展示した．来場者（利用者）は，ソファに座り，テーブル

に置かれたテレビ視聴ロボットと対話しながら目の前のテ

レビを視聴する[5]． 

これまで一般公開や視聴実験を通じて，テレビ視聴ロボ

ットと対話している被験者・来場者の反応については，比

較的好意的に受け入れられている．一方で，ロボットを設

計していく上では，どの年齢層や世帯，視聴環境や生活環

境を特定していく必要があると考える．例えば，高齢者施

設での入居者への生活支援を目的にコミュニケーションロ

ボットを設計する場合は，ロボットの大きさや形状・頑強

性を考慮して筐体をデザインする一方で，入居者個人を特

定し，その人に合わせた対話を形成することを手掛けてい

るという1． 

そのため我々は被験者が好む形態や機能を把握した上で，

ロボットとのテレビ視聴の効果や影響を抽出できる視聴実

験の設計を目指すにあたり，必要と考えられる形態や機能

について把握していく必要があると考えた． 

 

2.3 振る舞いによるロボットの分類 

我々は，テレビ視聴ロボットの仕組みを検討する上で，

テレビを見るロボットには次の２種類の型を定義する[6]． 

 

†NHK放送技術研究所 NHK STRL 

 
図 1 テレビ視聴ロボット（NHK 技研公開 2019 より） 
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2.3.1 能動型テレビ視聴ロボット 

「テレビに関することをロボットから話しかけてくるロ

ボット」とは，人と一緒にテレビを見ていて，ロボットが

今見ている番組の内容をもとに，ロボットから人に話かけ

るロボットとして定義し，本稿では能動型（ロボット）と

表する（図 2-1 参照）．能動型は人を楽しませる効果が期

待できるとともに，テレビ視聴ロボットには欠かせない振

舞いと考える． 

 

2.3.2 受動型テレビ視聴ロボット 

「テレビに関することについて人がたずねると答えてく

れるロボット」とは，今見ている番組の内容について，人

がたずねると，それについて応えてくれるロボットとして

定義し，本稿では受動型（ロボット）と表す（図 2-2 参

照）．受動型は人に便利に使ってもらうための効果が期待

でき，市販ロボット全体において必要な振る舞いと考える．  

我々はテレビ視聴ロボットの研究開発を進めるにあたり，

能動型に着目している．これはAIスピーカーのように受動

型で与えられた命令やタスクを忠実にこなす便利なロボッ

トが必要である一方，ユーザが思いもよらない自律的な発

話やしぐさによって，ロボットと過ごすことに楽しさを感

じてもらうことも重要であると考えているからである．し

たがってテレビを一緒に見るロボットが能動的であること

を受け入れられるかどうかを仮定して，以下調査・分析を

進めた． 

3. Web アンケート調査 

3.1 アンケート調査の目的 

テレビ視聴ロボットの開発を進めている中で，評価実験

による検証や外部サービスの導入を通じて機能拡張を図っ

てきている．こうした中，テレビ視聴ロボットの機能拡張

に利用しているコミュニケーションロボットが，一般社会

でどのように認知や接触されているかを把握する必要があ

ると考えた．さらには人と一緒にテレビを視聴するロボッ

トを開発するにあたり，コミュニケーションロボットに求

められる形態や機能についても調べるためにアンケート調

査を実施してきた． 

 

3.2 これまでの Web アンケート結果から 

これまで Webアンケート調査は 2017年度[7]および 2018

年度[6]に実施してきた．これらの調査では性別・年代別，

世帯構成別にサンプル比率を変え，テレビ視聴ロボットへ

の印象や求められる機能について分析してきた．特に，

2018年度のWebアンケートでは，利用者の環境や視聴スタ

イルによって能動型と受動型のどちらが受容される傾向に

あるか分析を試みた．表 1に結果を示す． 

 

表 1 能動型・受動型ロボットの傾向 

（2018 年度調査より[6]） 

 設問 能動型 受動型 同程度 

Q1 利便性   ○ 

Q2 娯楽性 ○   

Q3 形状 
・ 人型 

・ ペット型 

・ 筒型  

Q4 位置 

・ 手の届くところ 

・ 抱きかかえる 

・ テレビのそば 

・ どこでも自由 

・ 中間 

・ 近くのテー

ブル 

Q5 ジャンル 

・ バラエティ 

・ スポーツ 

・ ドラマ 

・ 映画 

・ アニメ 

・ ニュース 

・ 情報/ワイド 

・ 趣味 

・ 福祉 

・ ドキュメンタ

リー 

・ 音楽 

・ 劇場 

Q6 接し方 

・ ペット 

・ 変わった生き物 

・ おもちゃ 

・ 友人 

・ 家族 

・ 子供 

・ 人工知能 

・ 機械 

・ 執事 

 

Q9 機能 

・ 勝手に動く 

・ 日々変わる 

・ 反応する 

・ 自分を受け入れ 

・ かわいい 

・ 好みがある 

・ 自分を認識 

・ 記憶の共有 

・ 確実にこなす 

 

Q10 
生活へ

の貢献 
・なる ・ならない  

 

表 1の結果から 2018年度調査時での能動型ロボットの特

徴としては，「娯楽性」を有し，「人型」「ペット型」の

形状で，「手の届くところ」に置き，さらには「ペットと

して」「変わった生きものとして」接する傾向にあるとし

た．これは，回答者が親しみを持って楽しくさせると感じ

ており，さらに「勝手に動く」「日々変わる」機能を有す

るのであれば，それによって「生活を豊かにする」と感じ

られる効果が期待できると推定した．すなわちテレビ視聴

ロボットにおいては能動型の振舞いを盛り込むことが求め

られると考えた． 

 

3.3 コミュニケーションロボットの所有の有無による
違いについて 

しかしながらコミュニケーションロボットに関わる印象

や機能拡張への可能性については，日頃から利用している

者とそうでない者において差があり，それを前提に調査・

分析する必要があるとも考えられる．これは，スマートフ

ォンやＡＩスピーカーと比べてコミュニケーションロボッ

トが普及しておらず，テレビや雑誌などから間接的に得ら

れる情報のみでは，実感がわかないと受け止める人が多い

のではないかと考えるからである． 

そこで本稿では，2018 年度の調査結果を受けて，さらに

コミュニケーションロボット利用者と非利用者とに分け，

改めて Webアンケートを行い，分析を実施した． 

 
図 2-1 テレビに関することをロボットから 

話しかけてくるロボット（能動型ロボット） 

ロ
ボ
ッ
ト

ロ
ボ
ッ
ト

くまさん
がおどっ
ていて
楽しそう
だね

そうだね、
楽しそう
だね

 
図 2-2 テレビに関することについて 

人がたずねると答えてくれるロボット 

（受動型ロボット） 

ロ
ボ
ッ
ト

この番組
はなに？

ロ
ボ
ッ
ト

番組名は「動物
と遊ぼう」です
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3.4 アンケート調査の手法 

調査手法は調査会社のインターネットリサーチパネルを

対象としたインターネット調査による．調査対象者は全国

の 15 歳から 69 歳までの男女で，「ふだんテレビを見る」

と回答した利用者・非利用者それぞれ 1,000 サンプル，合

計 2,000サンプル，期間は 2019年 11月 15日(金)～11月 20

日(水)（所有者），2020年 2月 19日(水)～2月 20日(木)（非

所有者）で実施した． 

次にサンプル数割り当て（スクリーニング）を表 2 の通

りとした．なお，世帯構成別の比率は，平成 30年世帯構造

の状況調査結果（厚労省国民生活基礎調査[8]）を基にして

おり，単独世帯の内の男女比はほぼ均等にした． 

また回答してもらう前に，2.3.1 および 2.3.2 項のとおり

能動型／受動型を説明した上で，テレビ視聴ロボットに対

する印象や必要な機能などについて回答してもらった 

 

表 2 サンプル数割り当て一覧 

単独世帯 
277 

（男 138 女 139） 

夫婦のみで生活 241 

夫婦と未婚の子のみで生活 291 

ひとり親と未婚の子のみで生活 72 

三世代（夫婦と子，親）で生活 53 

その他の世帯 66 

合計 1000 

対象地域：全国 

対象条件：15-69 歳 普段からテレビを見ている人 

 

次に本設問に入る前にスクリーニング（事前振り分け）

として以下の項目を利用した． 

性別(SC1)，年齢(SC2)，婚姻状況(SC3)，単独世帯向け

関連(SC4~SC6)，複数世帯向け関連(SC7~9)，テレビ視

聴頻度関連(SC10~SC11)，一日当たりテレビ視聴時間

(SC12)，単独視聴・共時視聴(SC13)，家庭での視聴場

所(SC14)，コミュニケーションロボットの所有の有無

(SC15)，所有もしくは所有希望の具体的な製品名ある

いは不要(SC16) 

これらのスクリーニング項目をまず設定した上で，アン

ケート設問の項目一覧を表 3 に示す．項目としては，ロボ

ットへの利便性（Q1），娯楽性（Q2），好みの形状

（Q3），望ましい位置（Q4），一緒に見たい番組ジャン

ル（Q5），接し方（Q6），振る舞い（Q7），印象（イメ

ージ）（Q8），求める機能（Q9,Q10），生活への貢献

（Q12,Q13），生活への変化(Q14,Q15)，現在感じること

(Q16)，将来感じること(Q17)，ロボットがもたらす障害に

ついて(Q18,Q19)，および期待(Q20)について設定した． 

 

4. 調査結果と考察 

本章では，アンケート調査の集計結果と分析について述

べる．なお各調査結果の目的と該当する節，図表は以下の

通り． 

・ 単純集計（4.1 節）：所有の有無をもとに，世帯構成

別・共時視聴での能動型／受動型の受容傾向を確認

（表 4，図 3，図 4，図 5） 

・ クロス集計（4.2 節）：所有の有無および能動型／受

動型の受容による特徴を示す各設問・選択肢の抽出

（表 5-1，表 5-2） 

・ 決定木分析（4.3 節）：各設問・選択肢から能動型／

受動型の受容傾向を確認（表 6，図 6） 

 

表 3 アンケート設問項目一覧 

Q1 
利便
性 

ロボットと一緒にテレビを見たら，便利そ
うだと思いますか？  

Q2 
娯楽
性 

ロボットと一緒にテレビを見たら，楽しそ
うだと思いますか？ 

Q3 形状 
ロボットとテレビを見るときに，一緒に居
るロボットとしてどの形状を好みますか？ 

Q4 位置 
ロボットとテレビを見るときに，ロボット
はどこにいてほしいですか？ 

Q5 

番組
ジャ
ンル 

人とテレビを見るロボットそれぞれにつ
き，どの番組ジャンルのテレビを見るとき
にいてほしいですか？ 

Q6 
接し
方 

あなたはロボットへどのように接します
か．また接すると思いますか． 

Q7 

能動
型／
受動
型 

あなたがテレビを見る時にどちらのコミュ
ニケーションロボットが好ましいですか． 
1. テレビに関することをロボットの方か

ら話しかけてくるロボット 
2. テレビに関することについて人がたず

ねると，応えてくれるロボット 

Q8 印象 
人とテレビを見るロボットに対する，あな
たのイメージを具体的にお教えください． 

Ｑ9,10 機能 
人とテレビを見るロボットに求められる機
能としてどれが必要だと思いますか． 

Q11 動作 

ロボットが人とテレビを見ると仮定して、
ロボットの動きであったら嬉しいと思うこ
とをそれぞれ 
お選びください 

Ｑ
12,13 

生活
への
貢献 

人とテレビを見るロボットが日常生活の場
に入ってくることで，あなたの日常の暮ら
しは豊かになると思いますか？ 

Q14,15 

生活
の変
化 

コミュニケーションロボットを利用してみ
て（利用すると想定して）、日常生活が変
化した（する）と感じていますか 

Q16 現在 

あなたはコミュニケーションロボットを利
用してみて（利用すると想定して）、どの
ようなことをお感じですか（お感じになる
と思いますか）。 

Q17 将来 
あなたはコミュニケーションロボットにつ
いて今後どのようなことをお感じになると
思いますか。 

Q18,19 障害 
今後あなたがロボットを使い続けることに
対して障害になることがあると思います
か。 

Q20 期待 

コミュニケーションロボットの利用につい
て、期待するものをそれぞれ具体的にご記
載ください。 
1. 安心について 
2. 楽しさについて 
3. 便利になることについて 

 

4.1 単純集計結果 

本調査では所有者／非所有者に分けて実施したが，非所

有者においてもコミュニケーションロボットの所有希望あ

るいは利用希望の有無により傾向に違いがあるのではない

かと推定した．そこでスクリーニング設問(SC16)により，

今後コミュニケーションロボットを家庭で利用したいか否

かによって，非所有者を所有希望者と不要者に選別した

（表 4参照）． 
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表 4 コミュニケーションロボット 

所有・所有希望・不要別サンプル数 

所有者 1,000 

非所有者（所有希望） 378 

非所有者（不要） 622 

合計 2,000 

 

表 4 をもとに，それぞれにおいて能動型／受動型を受容

した回答者を年齢別に示したものを図 3に示す． 

図 3 よりまずロボット所有者は非所有者と比べ能動型

（522人）が受動型（478人）より多く過半数を占める．さ

らに年齢が若い層が能動型を選ぶ傾向にあることもわかる．

一方ロボット非所有者（所有希望者，不要者ともども）は

圧倒的に受動型を選ぶ傾向にあることも分かった． 

次に世帯構成別での能動型／受動型の度数分布を図 4 に

示す． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図4より，所有者のうちで「単独世帯（56.3%）」「夫婦

と未婚の子のみ（54.6%）」「三世代（64.2%）」で能動型

の割合が高いことが分かる．一方で「夫婦のみ（44.4%）」

では半数以下となり，他と比べて能動型の割合が低いこと

がわかる．非保有者においては全てにおいて 70%以上が受

動型であることもわかった． 

なお，図 4 からさらに共時視聴を希望している世帯に限

定して求めたのが図 5である． 

 

 

 
1 目的変数に対して多数の要因でデータセットをセグメントに分岐し，ツリー図を構築する分析手

法．変数の選択や分岐の基準に，不純度を用いる． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4と比べてみると，所有者においては全体的に一様に

なっており，能動型を選ぶ傾向にあるといえる．なお所

有希望における「ひとり親と未婚の子」で共時視聴希望

する世帯では能動型（42.9％）と伸びていることが特徴的

である． 

4.2 クロス集計結果 

次に有意に推定できる設問を抽出するためにクロス集

計を行った．有意性については独立性の検定（カイ２乗

検定）および列比率の比較（Bonferroni 修正を利用）を参

考にした．その結果から有意性が認められた項目につい

て，表 5-1および表 5-2に示す． 

表 5-1の結果は 2018年度で求めた表 1をさらに細分化す

ることができた．能動型／受動型に該当する項目はほぼ

全てそれぞれに振り分けられるが，Q6 接し方【執事とし

て】についてのみ，所有者では能動型に，所有希望者では

受動型に該当することがわかった（表 5-1 の二重下線部）． 

さらに所有者において有意と認められる項目が非所有者

よりも多いことは，それぞれの項目について把握しやすく，

能動型／受動型を受容しやすかったのではないかと推定す

る．またスクリーニング項目（性年代別や世帯構成別）で

も仕分けができる可能性があることもわかった（表 5-1 の

下部）． 

また表 5-2 においては Q11 設問が能動型／受動型を区別

できる設問になる可能性があることもわかった．これにつ

いては，5 章で取り上げるクラスター分析で活用できるこ

とも明らかになった． 

 

4.3 決定木分析 

4.1 節および 4.2 節の結果を受けて，能動型／受動型の受

容の傾向について，さらに明確に区別できないか検討し，

本稿では決定木：ディシジョンツリーによる分析を進めた．

具体的な分析の手法として，CRT (Classification and  

Regression Tree) 1 と CHAID (Chi-squared Automatic 

Interaction Detector)2を使用している．ここでの独立変数と

従属変数は表 6 の通りに設定した．なお従属変数について

は，実際の設問をもとに決定木分析に適用させるためダミ

ー変換等を施している． 

2 ディシジョンツリーの手法の 1 つ．カイ 2 乗検定に基づく交互作用 Interaction の自動検出ア

ルゴリズム． 

 
図 3 コミュニケーションロボット所有の有無における 

能動型／受動型選択の年齢比較（N は表 4 を参照） 

 
図 5 世帯構成別能動型／受動型比較（共時視聴希望） 

 
図 4 世帯構成別能動型／受動型比較 
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4.3.1 CRT・CHAID による分析 

CRT による結果を図 6 に示す．図 6 により，まず能動型

／受動型はロボット所有の有無によって有意に差があるこ

とが分かった．さらに所有者においては，ロボットが【抱

きかかえる】位置にあるかどうか（図中 q4_1）について，

「あてはまる」場合は 78.9%が能動型を選択している． 

すなわちロボットに触れることができる場合は，能動型

を受容する傾向に有意性があることが分かった．一方，ロ

ボット非所有者においては，所有希望者および不要者とも

受動型を受容する傾向に有意性がある結果が出た． 

なお CRT との比較として CHAID についても分析を行っ

た．その結果，まずロボットの所有・所有希望・不要の３

つに分岐されることが分かり，さらに所有者における決定

木についてはCRTと同様の結果となった．したがってCRT，

CHAID双方の決定木分析結果として，所有者におい，抱き

かかえられるロボットには，能動型を受容する傾向が有意

にはたらく可能性があると考えられる． 

 

4.4 考察 

今回の調査結果と分析を受けて，コミュニケーションロ

ボットの家庭利用がまだ普及していないため，ロボットに

対する印象や期待する機能，特にテレビを一緒に視聴する

ことへの印象・ニーズが，ロボットを所有しているか否か

で具体的に想像できるか・できない状況が発生し，それが

影響していると考える．すなわち，普段からコミュニケー

ションロボットを利用している人は，テレビ視聴ロボット

に対しても肯定的に受け止めているものと推定でき，今後

対象ユーザとして期待できる可能性がある． 

一方で，ロボットを所有していない人のうち，ロボット

所有も希望もしない人については，ロボットによって生活

が変化するとは想定できない回答が多かった．すなわちテ

レビ視聴ロボットにおいても，ロボットへの印象や求める

機能について具体的に回答できている傾向ではない．おそ

らくコミュニケーションロボットへの興味やニーズを与え

表 5-1 コミュニケーションロボット所有の有無におけるクロス集計結果(括弧内は p 値にて，p<.05 なら*，p<.01 なら**を示す) 

  所有 所有希望 不要 

  能動型 受動型 能動型 受動型 能動型 受動型 

Q1:利便性 思う(**)           

Q2 娯楽性 思う(**)           

Q3:形状 人型(**) 筒型(**) ペット型(*) 筒型(**) ペット型(*) 筒型(**) 

Q4:位置 

・抱きかかえる(**) 

・手の届くところにいる

(**) 

・テレビのそばにいる(*) 

・近くのテーブルの上に

いる(*) 

・抱きかかえる(**) 

・手の届くところにいる(**) 

・テレビのそばにいる(*) 

・部屋のどこでも自由な場

所(*) 

・抱きかかえる(**) 

・手の届くところにいる(*) 

部屋のどこでも自由

な場所(*) 

Q5:番組ジャ

ンル 

・ドラマ(**) 

・スポーツ(**) 

・アニメ／特撮(*) 

・ドキュメンタリ／教養

(**) 

・趣味／教育(**) 

・福祉(**) 

  ニュース／報道(**) ドラマ(**) ニュース／報道(**) 

Q6:接し方 

・友人として(**) 

・執事として(**) 

・子供として(**) 

・変った生き物として(**) 

・ペットとして(**) 

・執事として(**) 

・人工知能として(**) 

・友人として(**) 

・執事として(**) 

・子供として(**) 

・変った生き物として(*) 

・ペットとして(**) 

・執事として(**) 

・機械として(*) 

・人工知能として(**) 

・変った生き物として(**) 

・ペットとして(**) 

・家族として(*) 

・機械として(**) 

・人工知能として(**) 

Q9:機能 

・かわいい、触ると気持

ちいい(*) 

・好みがある(**) 

・何かすると反応してく

れる、毎回反応が異な

る(**) 

・自分と同じ記憶・体験

を共有してくれる(*) 

自分を受け入れてくれる、

自分に協調してくれる(*) 

・何かすると反応してくれ

る、毎回反応が異なる(*) 

・決まった役割を確実にこ

なす(**) 

・かわいい、触ると気持ち

いい(*) 

・世話をしなくても勝手に動

いている(*) 

決まった役割を確実

にこなす(**) 

Q12:生活へ

の貢献 
思う(*)           

Q14:生活の

変化 
変わった(**)           

Q18:障害   なることがある(**)         

SC4:単独／

複数世帯 

単独世帯（死別・単身赴

任のため）(*) 
複数世帯(*)         

SC8:家族 
父(*),祖母(**),子供（未

就学）(**) 
      子供（小学生～大学生）(*)   

SC1:性別 男性(*) 女性(*)         

SC2 改:年代

別 

20 代以下(*)、30 代(*)、

40 代(*) 
50 代(*)、60 代(*)         

SC1*SC2: 

性年代別 

男性 20 代以下(**),男

性 30 代(*) 
男性 60 代(**)         

※下線部は単独で特徴を示す項目．斜線部は有意性が認められなかった項目 

表 5-2 コミュニケーションロボット所有の有無における 

クロス集計結果(括弧内は p 値にて，p<.05 なら*，p<.01 なら**を示す) 

Q11 ： 動

作 

・一緒に番組を見ていくことで、ふだん、自分が見ていな

い番組に関連した話しが増えていく(*) 

・嬉しい、楽しい、怖いなど、人の感情にロボットが共感

してくれる(*) 

・番組ジャンル、番組や番組ジャンルに対して好き嫌い

など、ロボットの好みがある(*) 

・テレビが始まると、勝手にテレビの前に移動してくる

(**) 

・過去に一緒に見たテレビ番組について、「一年前の今

日は、紅白歌合戦を見たね。」などと語りかけてくる(*) 

・一緒に番組を見ていくことで、見ている番組に関連した

話しが増えていく(*) 

・テレビの電源をつける、録画するなど、テレビの操作を

してくれる(*) 

・見たかった番組が始まることを教えてくれる(**)  

※（３者共通で全て能動型．ただし下線部は所有のみ） 
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られるような環境づくりから，まず提供しなくてはならな

いと考える． 

またロボット所有を希望する人はコミュニケーションロ

ボットへの興味やニーズを持ってはいるものの，実際に利

用はしていないため，具体的な希望を持っているわけでは

ないと推定する．そのためロボット非所有者に対してテレ

ビ視聴ロボットの能動型の良さをイメージさせることは難

しいものと考える． 

5. 提案モデル 

ところで，テレビ視聴ロボットの振る舞いを能動型もし

くは受動型のどちらか一方に設計するのではなく，それぞ

れの要素を盛り込んでいく必要がある．具体的には，利便

性への効果が期待できる受動型を基盤とし，娯楽性への効

果が期待できる能動型に属する項目（表 5-1 参照）を取捨

選択しながら，盛り込む比率を変化させるような設計が考

えられる． 

そこでテレビ視聴ロボットの振る舞いとして，能動型

と受動型をどの程度の割合で設計するか決定するため，

クラスター分析によるモデル化を提案する． 

 

5.1.1 K-means クラスター分析について 

本稿では一例として K-meansクラスター分析によって

能動型／受動型のモデル化を検討する．はじめにクラス

ター分析に利用する予測変数の重要度について調べた．

重要度が 0.5以上の結果を図 7に示す． 

図 7 により，重要度が 0.5 を超える予測変数として Q1

（便利） ,Q2（楽しさ）Q11（動作）Q12（貢献），Q14

 
 

設問 Q4（位置）の選択肢リスト（別表参照） 
q4_1 抱きかかえる 

q4_2 手の届くところにいる 

q4_3 近くのテーブルの上にいる 

q4_4 テレビのそばにいる 

q4_5 テレビと自分との中間にいる 

q4_6 部屋のどこでも自由な場所 

 

図 6 CRT 分析結果 

 
図 7 K-means によるクラスター分析での 

予測変数の重要度（別表参照） 

0.55 
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表 6 決定木分析用変数一覧 

変数の型 

 フィールド
（根拠となる
設問記号） 

尺度 
※分析
用に変
換 

説明 
（分析用に変換
後の選択肢数） 

独立変数 
 Q7 フラグ

型 
能動型／受動型
(2)  

 “robot_user 
(SC15,16)" 

名義型 ロボット所有・
希望の有無(3) 

 SC1 フラグ
型 

性別(2) 

 SC2 名義型 年代別(5) 

 SC7 フラグ
型 

世帯主(2) 

 SC8 名義型 世帯構成別(6) 

 SC9 フラグ
型※ 

同居家族(8) 

 SC11 名義型 テレビ視聴頻度
(3) 

 SC12 順序型 テレビ視聴時間
(7) 

 SC13 フラグ
型 

テレビ共時視聴
(2) 

 Q1 名義型 便利さ(4) 

 Q2 名義型 楽しさ(4) 

 Q3 フラグ
型※ 

形状(3) 

 Q4 フラグ
型※ 

位置(6) 

 Q5 フラグ
型※ 

番組ジャンル
(12) 

 Q6 フラグ
型※ 

接し方(9) 

 Q9 フラグ
型※ 

機能(9) 

 Q11 フラグ
型※ 

動作(9) 

 Q12 名義型 生活への貢献(4) 

 Q14 名義型 生活の変化(4) 

※具体的な選択肢のリストは紙面の都合省略している． 

従属変数でフラグ型尺度は「あてはまる」「あてはまらない」で設定． 

なお「フラグ型※」は選択肢ごとに「あてはまる」「あてはまらない」としたダミー変数

として再設定． 
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（変化）があり，これを用いて K-means クラスター分析を

行った．その結果を図 8に示す． 

図 8 により予測変数がすべて「あてはまる」を選択した

場合はクラスター１に，「あてはまらない」などそれ以外

を選択した場合はクラスター２に含まれることになること

が分かった．それぞれの比率は，クラスター１では能動型

が 41%(459 件)，受動型が 59%(656 件)，一方クラスター２

では能動型が 23%(204 件)，受動型が 77%(681 件)であり，

クラスター1と 2との比率は約 6:4(0.56：0.44)だった．どち

らのクラスターも受動型が能動型よりも割合が高くはなっ

ているが，クラスター１はその比率が小さくなっている．

このことからクラスター１に属する人（世帯）は，より能

動型を兼ね備えたテレビ視聴ロボットを受容するものと推

定する． 

 

5.2 モデル化への考察 

この結果を受けてテレビ視聴ロボットに搭載する能動型

と受動型の機能の割合のモデル化を，コミュニケーション

ロボット所有者を例に考察する．ここでは決定木分析

（CRT）およびクラスター分析（K-means）の結果から設

問 Q4 選択肢 1 および設問 Q11 を用いて，所有者のクラス

ター属性を抽出するフローをモデルとした．そのフローチ

ャートを図 9に示す． 

具体的には，まずコミュニケーションロボットの所有の

有無をたずね，所有者であることを確認する． 

次に 5.11 節で挙げた予測変数において，「あてはまる」

への回答の比率からどちらのクラスターに属するかを推定

する．そのうえで属するクラスターを推定する． 

ここでクラスター１もしくは２に該当するテレビ視聴ロ

ボットを設計することでモデル化が可能となる．たとえば

クラスター１であればまずは能動型：受動型の比率を 4:6

としこれを初期値とし，それに該当するロボットの位置・

番組ジャンル・接し方・機能について，表 5-1,5-2を参照に

設計する．こうして当該表から得られた特徴をもとに，テ

レビ視聴ロボットの設計や視聴実験上でのモデルを形成し

ていく． 

なお，こうした静的なモデル化にとどまらず，さらに能

動型を受容する傾向が高い単独世帯／男性／若年層に該当

する場合は能動型の傾向を強めるなど適応させることが必

要になると考える．さらには実験等で得られる利用者のユ

ーザプロファイルと紐づかせ，テレビ視聴ロボットのモデ

ル自体を更新していく仕組みが求められる．今後はこのユ

ーザプロファイルとロボットモデルとを連携させ，個人に

適応できるテレビ視聴ロボットが設計できる可能性がある

と考える． 

 

6. まとめ 

本稿では，家庭におけるコミュニケーションロボットと

の共時視聴を想定した場合において，ロボットの振る舞い

によって区別される能動型／受動型への受容傾向を分析し

た．そのうえで実際にテレビ視聴ロボットを設計するため

の形態・機能への特徴を探り，さらにクラスター分析によ

るテレビ視聴ロボットの搭載機能のモデル化への可能性に

ついて考察した． 

 
図 8 K-means によるクラスター分析 

459
204
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681
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20%

40%
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クラスター-1 クラスター-2
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Q1 一緒にテレビを見たら、便利そうだと思う 

Q2 ロボットと一緒にテレビを見たら、楽しそうだと思う 

Q11_1 一緒に番組を見ていくことで、見ている番組に関連し

た話しが増えていく 

Q11_2 一緒に番組を見ていくことで、ふだん、自分が見てい

ない番組に関連した話しが増えていく 

Q11_3 番組や番組ジャンルに対して好き嫌いなど、ロボット

の好みがある 

Q11_4 テレビが始まると、勝手にテレビの前に移動してくる 

Q11_5 過去に一緒に見たテレビ番組について、「一年前の今

日は、紅白歌合戦を見たね。」などと語りかけてくる 

Q11_6 自分の顔を覚えている 

Q11_7 嬉しい、楽しい、怖いなど、人の感情にロボットが共感

してくれる 

Q11_8 テレビの電源をつける、録画するなど、テレビの操作

をしてくれる 

Q11_9 見たかった番組が始まることを教えてくれる 

Q12 人とテレビを一緒に見るロボットが日常生活に入って

きたとしたら、日常の暮らしは豊かになると思う 

Q14 コミュニケーションロボットを利用して（すると）、日常

生活が変化したと感じる 

 

図 9 所有者のクラスター属性抽出モデル化のための 

フローチャート（別表参照） 

START

コミュニケーショ
ンロボットを所

有

人と一緒にロボット
が見るとして【抱き
かかえられる】形態

を希望

Q1,Q2,Q12,Q14の
各設問にて【あては
まり】の比率を算出

クラスター１
能動型：受動型=4:6

以下の項目をカスタマイズする
・位置
・番組ジャンル
・接し方
・機能

単独世帯／男性／若年層は能
動型への傾向高め
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まずテレビ視聴ロボットを設計していく上で，コミュニ

ケーションロボットを普段から利用しているか否かを把握

しておく必要がある．非所有者である場合は，受動型を受

容する傾向があることから，利用を促すときは，まず利便

性を提供できるようにする設計が必要である．一方で所有

者においては，コミュニケーションロボットというものの

動作や機能を普段から把握していることから，利便性だけ

でなく娯楽性も提供できるようにすることが望ましい．そ

のうえでロボットから話しかけてくる能動型は，この娯楽

性を提供する機能を備えているものと期待できる．さらに

クラスター分析の結果からも，全て能動的／受動的に設計

するのではなく，それぞれの比率に合わせて双方提供し，

さらに適応できるようにすることが望まれる． 

今後は本稿で明らかにした表 5-1,5-2を基に，具体的なテ

レビ視聴ロボットの設計・視聴実験を進めていくようにし

ていきたい． 
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別表 決定木分析用変数（表３、表６）詳細一覧 

変数（設

問番号） 
尺度 タイトル 

設

問

数 

選択肢 

robot_user 

(SC15,16) 
名義型 

ロボット所有・

希望の有無 
3 所有、非所有（所有希望）、非所有（不要） 

SC1 フラグ型 性別 2 男性、女性 

SC2 名義型 年代別 5 20 代以下、30 代、40 代、50 代、60 代 

SC7 フラグ型 世帯主 2 あてはまる、あてはまらない 

SC8 名義型 世帯構成別 6 

単独世帯、核家族世帯(夫婦のみ)、核家族世帯(夫婦＋未婚の子のみ)、核家族世帯(ひとり親＋未婚の子の

み)、三世帯(祖父母+親+未婚の子のみ)、その他(他の親族と同居、兄弟姉妹のみで同居、友人・同僚など非親族

と同居など） 

SC9 
フラグ型

※ 
同居家族 8 

(SC9_1)配偶者、(SC9_2)父 、(SC9_3)母、(SC9_4)祖父 、(SC9_5)祖母 、(SC9_6)子供（未就学）、(SC9_7)子供（小学

生～大学生）、(SC9_8)子供（社会人 

SC11 名義型 テレビ視聴頻度 3 毎日のように、週に３～４日くらい、週に１～２日くらい 

SC12 順序型 テレビ視聴時間 7 30 分くらい、１時間くらい、２時間くらい、３時間くらい、４時間くらい、５時間くらい、６時間以上 

SC13 フラグ型 テレビ共時視聴 2 一人（単独視聴）、2 人以上（共時視聴） 

Q1 名義型 便利さ 4 思う、思わない、どちらでもない、わからない 

Q2 名義型 楽しさ 4 思う、思わない、どちらでもない、わからない 

Q3 
フラグ型

※ 
形状 3 (Q3_1)人型、(Q3_2)ペット型、(Q3_3)筒型 

Q4 
フラグ型

※ 
位置 6 

(Q4_1)抱きかかえる、(Q4_2)手の届くところにいる、(Q4_3)近くのテーブルの上にいる、(Q4_4)テレビのそばにいる、

(Q4_5)テレビと自分との中間にいる、(Q4_6)部屋のどこでも自由な場所 

Q5 
フラグ型

※ 
番組ジャンル 12 

(Q5_1)ニュース／報道、(Q5_2)スポーツ、(Q5_3)情報／ワイドショー、(Q5_4)ドラマ、(Q5_5)音楽、(Q5_6)バラエティ、

(Q5_7)映画、(Q5_8)アニメ／特撮、(Q5_9)ドキュメンタリー／教養、(Q5_10)劇場／公演、(Q5_11)趣味／教育、

(Q5_12)福祉 

Q6 
フラグ型

※ 
接し方 9 

(Q6_1)変った生き物として、(Q6_2)ペットとして、(Q6_3)友人として、(Q6_4)執事として、(Q6_5)子供として、(Q6_6)家

族として、(Q6_7)おもちゃとして、(Q6_8)機械として、(Q6_9)人工知能として 

Q9 
フラグ型

※ 
機能 9 

(Q9_1)世話をしなくても勝手に動いている、(Q9_2)日々の経験で変わる、(Q9_3)好みがある、(Q9_4)何かすると反

応してくれる／毎回反応が異なる、(Q9_5)自分を認識してくれる、(Q9_6)自分と同じ記憶・体験を共有してくれる、

(Q9_7)自分を受け入れてくれる／自分に協調してくれる、(Q9_8)決まった役割を確実にこなす、(Q9_9)かわいい／

触ると気持ちいい 

Q11 
フラグ型

※ 
動作 9 

・(Q11_1)一緒に番組を見ていくことで、見ている番組に関連した話しが増えていく 

・(Q11_2)一緒に番組を見ていくことで、ふだん、自分が見ていない番組に関連した話しが増えていく 

・(Q11_3)番組や番組ジャンルに対して好き嫌いなど、ロボットの好みがある 

・(Q11_4)テレビが始まると、勝手にテレビの前に移動してくる 

・(Q11_5)過去に一緒に見たテレビ番組について「一年前の今日は、紅白歌合戦を見たね」などと語りかけてくる 

・(Q11_6)自分の顔を覚えている 

・(q11_7)嬉しい、楽しい、怖いなど、人の感情にロボットが共感してくれる 

・(Q11_8)テレビの電源をつける、録画するなど、テレビの操作をしてくれる 

・(Q11_9)見たかった番組が始まることを教えてくれる 

Q12 名義型 生活への貢献 4 思う、思わない、どちらでもない、わからない 

Q14 名義型 生活の変化 4 する、しない、どちらでもない、わからない 

Q18 名義型 障害 4 なる、ならない、どちらでもない、わからない 
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