
  

 

  
 

ロボットの赤ちゃんらしさは人にどんな影響を与えるのか？ 

−赤ちゃんらしい見た目と声の影響調査− 
 

Shi Feng†1,2 大和信夫†3 石黒浩†1,2 塩見昌裕†1 住岡英信†1 

 

概要：本研究では，赤ちゃん型対話ロボットを用いた高齢者へのメンタルサポートを目指し，人から赤ちゃんとのイ
ンタラクションで見られるような行動や楽しみを引き出すための要素を調査するために，形状に着目した予備的検討
を行った．乳児の音声を発する形状の異なる 5 種類のロボットを用意し，非高齢被験者に各ロボットと１分間遊んで
もらった．実験後，それらのロボットに対して「遊びやすさ」，「楽しさ」，「赤ちゃんらしさ」を順位付けしてもらっ
た．その結果，「赤ちゃんらしさ」「遊びやすさ」「楽しさ」ともに赤ちゃん形状をしているロボットが丸など他の形
状よりも上位に選ばれることが示された．また，人が見せる赤ちゃんに対する特徴的な行動に着目した検討など，今

後の研究の方向性についても議論する． 

 

 

 

 

 

1. はじめに     

 近年，乳児をあやすことが高齢者の精神的な安定につな

がることから，赤ちゃん型ロボットを用いたケアも提案さ

れている[1,2]．そういったロボットは１ヶ月に渡る長期的

な導入においても認知症高齢者に飽きずに使い続けてもら

えることも確認されてきた[3]．しかし，こういったロボッ

トのデザインは様々であり，ロボットとしてどの程度赤ち

ゃんらしさを表現すれば赤ちゃんとのインタラクションで

見られるような行動や楽しみを人から引き出すことができ

るのかについては明らかでない． 

これまでの研究で我々は，人間らしさのミニマルデザイ

ンとして，対象をそれらしく認識させるには最低限2つの

モダリティが必要という仮説を提唱してきた[4]．本研究

では，この仮説をもとに，形状の異なる赤ちゃんサイズの

ぬいぐるみに，加速度センサの値に応じて人間の赤ちゃん

の音声を発するモジュールを内蔵した赤ちゃん型対話ロ

ボットを5種類準備し（図１），それらとのインタラクショ

ンを通して感じるロボットの赤ちゃんらしさやインタラ

クションの楽しさ，インタラクションの容易さについて検

証した結果について報告する． 

2. 実験 

2.1 実験装置 

 実験用の赤ちゃん型対話ロボットは，形状以外の人らし

さの情報を極力除外するために白色のタオル地の布を利用

したぬいぐるみとした．内部には，加速度センサと，その

センサ値に基づき，乳児の声を発声させる制御ユニットを

搭載している．乳児の音声には，実際の人間の 1 歳児の声

を収録した音源データを使用した．発声制御については，

これまでの赤ちゃん型対話ロボットで使われている方法
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[1]を用いた．具体的には，揺らされれば笑い，何もしなけ

れば泣いてしまうようになっている． 

 形状は人らしい形状に関するこれまで研究 [5]を参考に，

①頭や手足を赤ちゃんとわかるレベルに造形したもの（形

状記号を「B」とする），②頭と胴体を想起させる雪だるま

のような形状のもの（形状記号を「S」とする），③棒状な

がら，突起が 3 つ造形されているもの（形状記号を「†」

とする），④棒状のもの（形状記号を「□」とする），⑤丸

いもの（形状記号を「〇」とする）の 5 種類（図 1）を用

意した．大きさは概ね 30 センチ程度，中の綿も同量とし，

できるだけ大きさや重さによる影響を除外した． 

2.2 被験者 

被験者は，20歳～59歳の男女21名（男性11名，女性10名），

平均年齢は38.7歳であった．本研究はATRの倫理委員会から

の承認を得て行われた． 

2.3 実験の流れ 

被験者には実験室入室後，室内にある椅子に座ってもら

った．次に，「これから5体のロボットと遊んでいただきま

す．1体当たり1分程度遊んでいただきます．遊び終わった

ら，次のロボットと遊んで頂くという流れになります．」と

説明し，順にロボットと遊んで頂いた．体験中，被験者の

自由な行動を引き出すために，実験者は退室し，実験室に

は被験者のみで体験していただいた．１分後，入室しロボ

ットを回収し後，次のロボットを渡すという流れですべて

 
図 1 体験用ロボット 



  

 

  
 

のロボット5種類を体験してもらった．なお，5種類のロボ

ットを渡す順は，実験を通してカウンターバランスをとっ

た．室内にはカメラを設置し，実験の開始から終了までの

映像を記録した． 

体験終了後，5種類のロボットを被験者の前に並べてイ

ンタビューを行った．インタビューでは，まず体験してみ

た感想について被験者に確認した．その後，５種類のロボ

ットを被験者の前に並べ，「遊びやすさ」，「楽しさ」，「赤ち

ゃんらしさ」に関して，順位付けしてもらった．なお，順

位付けが難しいロボットについては同位としてもらってい

る．また，赤ちゃんに対する行動の生起にはこれまで乳幼

児と接した経験や子育て経験が大きく寄与すると考えたた

め，乳幼児を接する機会の有無，子育て経験についても確

認した．  

2.4 結果 

順位付けの結果から，1位〜5位に5〜1点でそれぞれ点数

をつけ，被験者のスコアとして5種類の形状に対する反復測

定ANOVAを行った．図2，3，4はそれぞれ「遊びやすさ」，「楽

しさ」，「赤ちゃんらしさ」に関する結果を示している． 

まず，「遊びやすさ」について，B，†，S，□，○の平

均スコアと標準偏差（SD）はそれぞれ，4.29（SD:1.23），

2.76（SD:1.26）, 2.81（SD:1.33）, 2.29（SD:1.27）, 2.90

（SD:1.34）となった．ANOVAの結果，形状に対して有意な

効果が見られた（F(4,17)=5.63, p=.004 η p
2=.570）．

Bonferroniの補正による多重比較を行った結果，B（赤ちゃ

ん形状）は，†，S，□よりも有意に高い順位で選ばれてい

ることがわかった（それぞれp=.018, p=.005, p=.005）．一

方で，○については有意傾向のみであった（p=.076）．その

他の間には有意差は見られなかった． 

「楽しさ」について，B，†，S，□，○の平均スコアと

標準偏差（SD）はそれぞれ，4.24（SD:1.14），2.81（SD:1.40）, 

3.00（SD:1.34）, 2.19（SD:1.21）, 2.81（SD:1.25）とな

った．ANOVAの結果，形状に対して有意な効果が見られた

（F(4,17)=5.33, p=.006 ηp
2=.556）．Bonferroniの補正に

よる多重比較を行った結果，B（赤ちゃん形状）は，その他

の形状よりも有意に高い順位で選ばれていることがわかっ

た（†: p=.040，S: p=.029，□: p=.002，○: p=.021）．

その他の間には有意差は見られなかった． 

「赤ちゃんらしさ」について，B，†，S，□，○の平均

スコアと標準偏差（SD）はそれぞれ，4.86（SD: .48），2.67

（SD:1.35）, 3.29（SD:1.10） 2.05（SD:1.02）, 2.24

（SD: .94）となった．ANOVAの結果，形状に対して有意な

効果が見られた（F(4,17)=82.75, p<.001, ηp
2=.951）．

Bonferroniの補正による多重比較を行った結果，B（赤ちゃ

ん形状）は，その他の形状よりも有意に高い順位で選ばれ

ていることがわかった（†: p<.001，S: p<.001，□: p<.001，

○: p<.001）．また，Sは□よりも有意に高い順位で選ばれ

ていた（p=.015）． 

3. おわりに 

本研究では，ロボットとしてどの程度赤ちゃんらしさを

表現すれば赤ちゃんとのインタラクションで見られるよう

な行動や楽しみを人から引き出すことができるのかを調査

するために，乳児の音声を発する形状の異なる5種類のロボ

ットを用いた調査を行った．本研究では，印象評価のみで

あるが，人が乳幼児に対して見せる行動は，大人に対する

行動と大きく異なることが知られている．日本では「あや

す」と表現されるこの行動は「赤ん坊により引き起こされ

 

図 2 遊びやすさ 

 

 

図 3 楽しさ 

 

 

図 4 赤ちゃんらしさ 

 



  

 

  
 

た社会的行動(infant elicited social behaviors)[6]と呼ばれて

おり，音声的な特徴（マザリーズ）[7]や，動作的な特徴（モ

ーショニーズ）[8]も確認されている．これらの行動が本研

究でも誘発されているかを確認することは今後の研究課題

である．また，実際に健常高齢者や認知症高齢者に対して

も実験を行い，赤ちゃん型ロボットを用いたケアのために

最低限必要な形状的な要素の調査も進める予定である． 
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