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概要
本研究では，AIによる短時間育児支援について，幼
児が飽きない対話方法および内容を検討するために，
ロボットをアバターにした保育士と園児の対話環境を
構築し，AIに必要な能力とその水準を明らかにするこ
とを目的とした．対話実験に参加した園児は計 7名で
あり，2名は 1回のみ，他 5名は日を置いて 2回の実
験に参加した．各回の園児の様子について，保育士は
普段の様子との違いをアンケートで回答した．結果，
2回程度のロボットとの対面では，たとえロボットか
ら流れる音声が日頃から接している保育士であっても
それと気づくことはなく，かつ園児たちは普段よりも
大きく緊張した状態になり，ほとんど対話できないこ
とが確認された．他方，そういった状態の園児に対し
て保育士が語りかける方法と内容は，ある一定の傾向
を持ちながらも多岐に渡り，AI が再現すべき発話サ
ンプルを十分に確保できることがわかった．保育士の
語りかける方法と内容を大規模言語モデルで再現する
場合に，どういった難しさがあると考えられるのかを
議論する．
キーワード：人工知能，育児支援，対話，ロボットア
バター
1. はじめに
近年の日本は少子化や核家族化，地域との関わりの
希薄化により，育児における養育者（主に母親）の孤
立化が起こっていると考えられる．子育て中の養育者
に対して，周りからのサポートがない場合には，育児
ストレスを解消できずにうつ傾向になる可能性がある
ことも指摘されている [1]．このことから，子育て世
帯への社会的な育児支援は急務な状態であると考えら
れる．阿部ら [2]は，末子に未就学児のいる親を対象
に AIの受容性についてのアンケートを行った．その
アンケートの中では，「10分でいいから育児を手伝っ

て欲しいか」という質問に対し，6～7割の親が「ほと
んど毎日」，「週 3，4 回」と回答した．これは多くの
養育者が普段の育児を大変だと感じていることを表し
た結果だと考えられるが，我々は 10分程度の短時間
であっても，育児支援が望まれる状況があるのではな
いかと考えた．例えば養育者が家事（料理や洗濯物の
取り込みなど）に取り組む際に，幼児を自分の方に近
づけたくない，かつ幼児から目を離さなければならな
い状況が存在するのではないかと考えられるからであ
る．このような状況で，養育者が安心して幼児から目
を離すことができるようにすることは，短時間の育児
支援として潜在的に望まれているのではないかと考え
られる．
それでは，ロボットや AI が 10 分程度の短時間で
も，幼児の気を引くためにはどのようなことができれ
ば良いのだろうか．この実現に最も重要と考えられる
ことの 1つは，幼児を飽きさせないようにすることで
あろうと思われる．ここで Youtube のようなデジタ
ルメディアの視聴も 1つの手段ではあるが，そういっ
た一方向的なメディアの幼児単独での利用は，幼児の
発達や健康に関する観点から不適切であることが指摘
されている [3]．この観点から，幼児とのやりとりにお
いては相互のコミュニケーションが重要だと考えられ
る．阿部ら [4]は，遠隔操作型の幼児向け対話ロボッ
トを用いて，遠隔保育を目指した研究を行っている．
この研究の場合，ビデオチャットによる対話を行うの
は，対象の幼児とは離れた場所にいる幼児の祖父母や
親戚，保育士である．この人間が行う部分を AIが代
替することができれば，経済的な助けになると考えら
れる．この観点に加え，ロボットにジェスチャや移動
を可能にするような身体を持たせることなく，対話の
みでどこまで幼児の気を引き続けることができるのか
を検証することは大きな価値があると考えられる．し
たがって本研究では，対話のみで幼児の気を引き続け
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ることの可能性の検証を目指した．
大規模言語モデル（LLM）を利用した対話サービス
の発展は近年著しく，音声会話型の AIサービスは成
人向けのもの [5]だけでなく，アニメキャラクターを
活用した幼児向けの対話サービスも始まろうとしてい
る [6]．しかし，実際にこれら AIとの対話が幼児にど
のような影響を与えうるのかについては，丁寧な検証
が必要になるものと考えられる．加えて，AIがどのよ
うな話し掛けをすることが適切なのかを検討する必要
もあるのではないかと思われるが，その知見が十分に
積み重ねられたとは言い難いのではないだろうか [7]．
LLM に学習させるデータとしては，例えば親と幼
児が対話する様子を収めたコーパスの利用が考えられ
る．一例として，NTT乳幼児音声データベース [8]の
内容を参照すると，そこには大きく 2つの観点で課題
があることがわかる．1つは，当たり前だが幼児の対
話相手は親であり，AIやロボットではないという点で
ある．幼児の視点から見て，親という認識による対話
内容は，親という認識を前提としていない対話型 AI

（LLM）に学習させるデータとしては不適切だと考え
られる．そしてもう 1つは，コーパスに収められた対
話内容のほとんどが，絵本やおもちゃを介した三項関
係の対話であり，共通の体験やエピソードを基にした
二項関係の対話例が少ない点である．我々は，対話の
みで幼児の気を引き続けることができるのか検証する
ことを課題とするため，LLM の学習データとしては
不十分であると考える．そこで本研究では，ロボット
をアバターにした保育士が園児と対話する環境を構築
し，そこで交わされる対話内容を収集することで，ロ
ボットや AIに必要とされる幼児への話しかけ方や内
容についての知見を得ることを目的とした．
2. 対話事例収集環境の構築
幼児に対して，ロボットや AIからはどのような話
しかけが適切なのだろうか．あるいはまた，そういっ
たロボットや AIからの話しかけに対して，幼児はど
のように反応するのだろうか．この２つを同時に検証
できるようにするために，我々は保育士がロボットの
役を演じ，そのロボットと対面する幼児とロボット越
しに対話する様子を収録する方法を考案した（図 1）．
収録では隣接する 2つの部屋を用意し，それぞれを
部屋 A,Bとした．部屋 Aにはテーブルの上にロボッ
ト（タカラトミー社製 Robiジュニア）とその背後に円
筒形スピーカ（SONY社製 SRS-XE300）を図 2のよう
に設置し，同じ部屋の園児からは見えない位置に設置
したノート PC（Apple社製 Macbook）と Bluetooth
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図 1 実験概要図

図 2 収録風景

により無線接続した．この PC は部屋 B に設置する
ノート PC に無線 LAN で接続し，Zoom でやりとり
できるようにした．これにより，部屋 B に設置した
PCは，部屋 Aと映像および音声を使ってやりとりで
きるようになっていた．
収録に参加する園児は，保育士 2の誘導により部屋

Aに入り，ロボットの前に設置された椅子に腰掛けた．
保育士 2はそのまま園児の横で待機した．このとき，
保育士 2には対話には極力参加しないことを原則とし
ながら，園児が困った様子を見せる場合には手助けを
して構わないこと，および園児がロボットに触れるこ
とを静止する必要はないことが説明された．園児の対
話相手となる保育士 1は部屋 Bに設置された PCの前
で待機し，園児の着席後に話しかけを開始した．保育
士 1には，冒頭のみ「ボクは機械なんだけど，おしゃ
べりが大好きなんだ！〇〇くん/ちゃんとお話がした
くて，△△先生に連れて来てもらったんだ！ボクとお
話してくれるかな？（〇〇に入るのは園児の名前，△
△に入るのは保育士の名前）」といった内容の発言を
行なうことが求められ，それ以降は自由に対話するこ
とが依頼された．対話時間の目安は 10分程度とした
が，園児の様子によってはそれ以前に切り上げること
も可能とした．時間の経過については部屋 B に待機
する実験者が適宜提示した．
保育士 1は，一人の園児との対話が終わるごとに，
普段の様子との違いを尋ねた 3つの設問（以下）に 7
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件法で答えた．ここで，*は反転項目とした．
1. 園児の発話量は普段と比べてどうでしたか？（少
ない ～ 多い）

2. *園児は普段と比べて緊張していましたか？（し
ていなかった ～ していた）

3. 園児が機械との対話を楽しむ様子は見られました
か？（見られなかった ～ 見られた）

また，1日の収録が終わったときに，保育士 1,2は園
児に対する気付きを尋ねる以下の設問に自由記述で回
答した．
1. 機械を演じるにあたって，意識したことがあれば
教えてください。

2. 機械が園児とやりとりするにあたって，園児がよ
り対話を楽しむには，どのような内容が望ましい
と思いますか？振り返って思いつくことがあれ
ば，教えてください。また，対話に限るとそれが
難しいと思われる場合には，他にどのような手段
があれば良いと思いますか？

3. 対話調査全体を通じて，何か他に気づいたことが
あれば教えてください。

収録には，金沢工業大学に併設せれた扇が丘保育
園に通う園児 7 名（女児 4 名，男児 3 名，平均月齢
30.71ヶ月，SD = 5.34）が参加した．このうち，2名
は 1 回のみ，5 名は 2 回の収録で，計 12 回の収録が
実施された．園児にとっての 2回目の収録は，おおよ
そ 1～2週間の間が開けられた．保育士は計 6名の協
力を得た．実験は金沢工業大学倫理審査委員会の承認
を受け実施された．
3. 実験結果
7件法によるアンケートへの回答結果と対話時間を
表 1に示す．表 1では，数字が表す意味合いを揃える
ため，反転項目は数値を逆転して記載した（緊張度に
ついて，1が「していた」，7が「していなかった」と
した）．これにより，回答結果は数字が小さいほど普
段に比べて発話量が少なく緊張し，楽しむ様子も見ら
れなかったことを表す．また，対話時間はロボット役
の保育士が冒頭文を読み上げ始めたとき，または「こ
んにちは」といった挨拶を行なったときを開始時点と
し，「バイバイ」などといった別れの挨拶を行ったと
きを終了時点とした．
発話量，緊張度，および楽しんでいる度合いについ
ての保育士の回答を見ると，平均的には中立の 4 よ
り低い評価となった．これは保育士の印象として，園
児の様子が普段と比べて全体的には発話量が少なく緊
張しており，楽しんでいる様子が見られなかったこと

を示している．ただし，園児によっては，発話量や緊
張する様子は見られながらも，1回目から楽しんでい
る様子を見せることもあったようである．また，2回
目においてその評価が大きく変化する園児もいたよう
であり，これは回数を重ねることで異なる反応を見せ
るようになる可能性があることを示す結果だと考えら
れる．
対話時間については，園児 A，Bの 1回目の収録で

は，当初の想定として 10分間（600秒）を設定したが，
対話を行う保育士側に手詰まり感が見られ，7分程度
で対話を終えることになった．この結果を踏まえ，そ
の他の収録では，保育士に依頼する対話時間を 5分間
（300 秒）に設定した．また，対話の内容を確認する
と，ほぼ全ての時間にわたって保育士が一方的に園児
に語りかける状況になっており，園児からの応答や発
話は極めて少ない状態だった．
4. 議論
実験結果より，2回程度のロボットとのインタラク
ションでは，園児たちは緊張し，対話を行うことが困
難であることが確認できた．このような結果になった
要因について，園児側と保育士側に分けて考察する．
園児側における要因は主に 2つあると考えられる．1

つは，ロボットへの慣れが不十分であったことであ
る．ここで，園児 Fの発話量や緊張度に注目すると，
1回目と 2回目で数値が大きく変化していることが確
認できる．このことから，インタラクションの回数を
重ねることでロボットに慣れ，対話のみで気を引き続
けることが可能になることも十分に考えられる．
もう 1つは，実験環境によるものである．本研究で
行った収録では，参加する園児を保育士が集団から 1

人だけ連れ出し，収録を行う部屋に移動させた．これ
が園児の不安を高め，消極的な姿勢を生んだのではな
いかと考えられる．これに対しては，園児が複数人い
る集団の中にロボットを配置して対話を行うなど，対
話の状況を変化させることが考えられる．
保育士側における要因についても主に 2つが考えら
れる．1つは，園児がほとんど応答を返さないことで，
対話が一方向的になったことである．園児が緊張した
様子であることに加え，表情やジェスチャなどを使え
ない対話のみでのやりとりでは，保育士であっても園
児からの反応がほとんど得られず，一方向的な対話に
なってしまい，保育士が手詰まり感を感じている様子
が見られた．もう 1つは，収録におけるシステムの不
備によるものである．隣接する部屋で遠隔対話を行っ
たことで，実音声と隣の部屋からの音声がズレを持
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表 1 アンケートの回答（7件法）と対話時間（秒）．ハイフンは不参加を表す．
緊張度の数値は逆転して表記した．

回数 A B C D E F G 平均 SD

月齢 28 38 38 24 33 25 29 30.71 5.34

発話量 1回目 2 1 2 1 1 2 1 1.43 0.49

2回目 2 – 1 – 1 5 1 2.00 1.55

緊張度* 1回目 1 2 1 1 1 2 1 1.29 0.45

2回目 5 – 2 – 1 6 1 3.00 2.10

楽しみ度 1回目 5 1 2 1 6 6 1 3.14 2.13

2回目 4 – 4 – 1 7 1 3.40 2.24

対話時間（s） 1回目 430 429 343 290 183 295 164 304.86 98.22

2回目 287 – 317 – 272 282 294 290.40 15.11

ちながら同時に聞こえる収録状況だった．隣の部屋が
目視できるようにすることを狙った配置であったが，
保育士にとっては対話しづらい状態になってしまい，
思ったように対話が行えなかったのではないかと考え
られる．
園児とロボットによる対話収録では，このような問
題点がありながらも，我々が収録したデータは十分に
有効な側面があるといえる．なぜなら，収録データに
は緊張した園児に対する保育士のノウハウが表れてい
るためである．保育士の工夫として，自由記述式のア
ンケートの回答から例を挙げると，「園児が好きなも
のについて話すように心がけた」，「身近なもの（日常
的なもの）を話題として話した」，「身振り手振りで答
えられる問いかけをした」などという意見があった．
このような内容が含まれた対話データは，幼児の気を
引き続けることを目指す対話型 AIが学習・再現すべ
きものだといえるのではないだろうか．したがって，
保育士の対話内容や方法が LLMに再現できるのかを
検証し，その LLMが行う対話内容の有効性について
検討していくことを今後の課題としたい．
5. 結論
本研究では，AI（LLM）による幼児が飽きない対話
方法・内容を検討するために，ロボットをアバターに
した保育士と園児の対話収録実験を行った．実験の結
果，2回程度のロボットとの対話では，園児の緊張を
緩和することができず，園児の発話を促すことが困難
であることが確認できた．その一方で，園児に対する
保育士の対話内容や方法は，園児の発話を促すノウハ
ウが詰まっており，AIが学習すべき対話データを十分
に確保することができた．今後の課題としては，LLM
による保育士の対話内容の再現性を検証していくこと
が考えられる．
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