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独居高齢者用見まもりロボットのための会話機能の開発 
 

高木基樹†1 高橋良至†2 井上薫†3 
 

概要：独居高齢者が社会とのつながりを保ちながら自立した生活をおくることを支援するための見まもりロボットの
開発を行っている。 本稿では，高齢者施設における観察や，地域包括支援センタなどへのインタビューに基づき， 
高齢者への情報提供ならびに発声を誘導することを目的とした見まもりロボット端末において，会話機能を実装した

ので報告する 
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Development of Robot System with conversation function  
for Elderly who Live Alone 
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KAORU INOUE†3   

 

Abstract: In this paper, a robot system for elderly people was developed. Aim of the robot system was to watch elderly people to 
reduce the burden of the staff of community general support center. The experiment using robotic dolls was conducted to determine 
the system requirement. As a result, importance of appearance and communication function of the robot was confirmed. The robot 
which supports watching elderly people has been developed and functionality of aural communication of daily life related 
information was implemented.  
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1. はじめに     

 日本では，少子高齢化と社会構造の変化に伴い，独居高

齢者数が増加している[1]．かつては，地域におけるコミュ

ニティが機能していたが，近年は近隣同士のつながりが薄

れ，孤独死に至るケースも多く，独居高齢者や高齢者世帯

の見まもりの必要性が高まっている． 

経済産業省と厚生労働省は，ロボット技術を利用した高

齢者の自立支援の実現に向けて「ロボット技術の介護利用

における重点分野」を推進している[2]．この中で，“（4）見

守り・コミュニケーション”に，“高齢者等とのコミュニケ

ーションにロボット技術を用いた生活支援機器”が挙げら

れており，ロボット技術を活用した高齢者の見まもりが強

く求められていることが伺える． 

高齢者のための見まもりシステムは既に市販されてい

るもの[3-5]もあり，カメラ，マイクロホン，赤外線センサ

などを組み合わせた，高齢者の安否を確認するためのシス

テムが多い．コンピュータネットワークやクラウドに接続

され，子供や親族などで状況を共有することができるもの

もある． 

また，見まもりに関しては様々な機関で研究開発が行わ

れている．野田[6]らは単身高齢者の社会的孤立を解決する
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ため，東芝製インターフェースロボット ApriPoco を利用し

た見まもりロボットシステムを開発し，会話コンテンツを

作成している．坂田ら[7][8]はロボットパートナーである

MOBiFace と ApriPoco を利用した見まもりロボットシステ

ムを開発している．また，高齢者の健康つくり支援として，

ロボットパートナーシステムを地域コミュニティと連携さ

せ，外出を促し，新たなコミュニティ創造につなげるため

の研究もしている．ユスフバクティアルら[9]はディスプレ

イを備えたロボットパートナーを開発しコミュニケーショ

ンを行う．安川ら[10][11]はベッドにマット式な荷重センサ

をとりつけ，マット上での動きを検知し，見守るシステム

や介護現場における課題である被介護者の転倒と転落事故

及び介護者の常務不可についての研究を行っている．住宅

等にそのままセンサや支援のための装置類を設置してロボ

ット化した見まもりシステムにしようと試み[12]も行われ

ている．また，角ら[13]は研究開発されている見まもり機器

における認知症の方の見まもり分野についての審査基準や

審査方法等について検討している．  

2025 年頃にはベビーブーム世代が後期高齢者となり，さ

らに高齢化率が上昇することが想定されていることから，

東京都荒川区などでは，地域包括支援センタ見まもりステ

ーションの設置，高齢者見まもりネットワーク事業の展開
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などの取り組みを始めている[14]．しかしながら，少子化に

伴い労働人口も減少することが想定されていることから，

高齢者を見まもるスタッフを確保することが困難になるこ

とが予想される． 

そこで，ロボット技術を応用し，高齢者と対話するロボ

ットなどを開発導入することで，見まもりスタッフの巡回

や安否確認などの負担を減らし，また独居高齢者本人にコ

ミュニケーションの機会を提供し，認知機能の低下予防な

どに貢献することができると考え，高齢者への情報提供な

らびに音声でコミュニケーションを行うロボットのシステ

ムの開発を行っている．本稿では開発したロボット端末と

実装した会話機能について報告する． 

2. 独居高齢者用見まもりロボットシステムの

開発 

(1) 要求仕様の策定 

近年は多くのコミュニケーションロボットが市販され

ており，中には高齢者を対象としたものもある．コミュニ

ケーションロボットを開発するにあたり，高齢者にとって

ロボットがどのような位置づけとなるか，コミュニケーシ

ョンロボット玩具を用いて，実験を行った[15]．高齢者施設

において，70 歳から 90 歳までの高齢者に，1 日 1 時間か

ら 2 時間程度，2 週間にわたり，介護福祉士の立会いの元，

3 人から 5 人のグループでぬいぐるみ型のコミュニケーシ

ョンロボット玩具を用いて遊んでもらい，その様子を観察

した．その結果，男性はぬいぐるみのロボット玩具を避け

る傾向にあること，女性の被験者で，1 週目は話しかけた

り撫でるなどしたが，2 週目には「同じことを話している」

と，飽きてしまう様子が観察された． 

 

 

図 1 見まもりロボットシステムの構成 

Figure 1  Overview of the Concept of Watching System for 

Assisting Community General Support Center Staff. 

 

(2) 見まもりロボット端末のコンセプト 

 “人と人とのコミュニケーションによる見まもり”を中

心に据え，高齢者の自立への意欲低下を抑えること，見ま

もり支援を行うことで，主に地域包括センタなどの見まも

り担当者の負担の軽減を目的とするシステムのコンセプト

を図１に示す． 

コミュニケーションロボットから高齢者には生活情報

などを提供し，応答の内容や時刻などをサーバに記録する

ことで，高齢者の活動状況などを把握し，地域包括支援セ

ンタや家族などとその情報を共有することができるもので

ある． 

 

図 2 見まもりロボットのハードウェア構成 

Figure 2  Hardware structure of the communication Robot. 

 

(3) 見まもりロボット端末の開発 

 ぬいぐるみ型ロボットを用いた実験の結果から，見まも

りロボット端末の外観は好みによって変更できることが望

ましいことと，問いかけに応答する機能が必要であること

が分かった．そこで，本研究で開発する見まもりロボット

端末の外装は必要に応じて置き換えできるような構造とし，

そのデザインは特定の生物を想起させないものでありなが

ら，生命を感じ，親しみやすい形状，さわり心地の良い，

ぬいぐるみのようなものを目指した．そのため，ロボット

の内部にロボットを駆動するための RC サーボモータ等機

械的機構を内蔵し，ロボットの外側は，内部に綿を詰めた

立体的に裁断されたやわらかい起毛の布地で覆うような構

造とした． 

見まもりロボット端末の全体的な構成を図 2 に示す．ロ

ボット本体の大きさは高さ 0.3m，横幅 0.2m で，ロボット

の下に制御ボックス(高さ 0.08，横幅 0.2m，縦幅 0.17m)を

設 け ， こ の 内 部 に 制 御 用 コ ン ピ ュ ー タ と し て

RaspberryPi3[16]，マイク，カメラ，及び制御用の小型マイ

クロコンピュータである ESP32[17]を内蔵する． 

開発した見まもりロボットは伸び縮み，旋回，頷きの 3

種類の動作を行うことが可能な 3 自由度のロボットで，各

軸は RC サーボモータを用いて駆動する(図 3)．伸び縮みは

ボールねじを用いた機構，旋回にはサーボモータを用いた

ターンテーブル，頷きもサーボモータを用いた機構となっ

ており，駆動部の機構において荷重が掛かる部位以外は 3D 

プリンタで作成した部材で構成されている． 

図 4 に開発した見まもりロボット端末の外観を示す．各
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軸に設けられたサーボモータ及びロボットの前正面に目を

模したフルカラーLED は発話などに対応して ESP32 の制

御の下で動作，及び色を変化させることが可能となってい

る． 

 

 

 

図 3 見まもりロボットの機構 

Figure 3  Mechanical structure of the communication Robot. 

 

 

図 4 見まもりロボットの外観 

Figure 4 Overview and a mechanism of the communication 

Robot. 

 

3. 見まもりロボット用の会話機能の開発 

人間と対話するためのロボットシステムは多く研究さ

れてきている(例として[18])．本研究における会話機能は音

声による入力に対して適当な応答をする必要がある．その

ため，Julius[19]を用いて入力された音声をテキスト化し，

MeCab[20]により形態素解析を行った後にテキストデータ

をサーバに送り Word2Vec[21][22]により会話内に含まれる

重要単語等についてベクトル化した後，あらかじめ用意し

てある会話から適切な応答メッセージを作成して，

OpenJTalk[23]を用いてテキストから合成音声を出力させる

方法とした．図 5 に見まもりロボット用の会話機能に関連

したソフトウェアの構成を示す． 

 災害等の際に避難情報を送る等，地域包括支援センタ等

介護をする側から見まもりロボット端末側へ一斉データ送

信を行うことを可能としている．これは介護側が特定のハ

ッシュタグを含むツイートを Twitter[24]で発声すると

IFTTT[25]経由でOpenJTalkを用いて情報の伝達を可能とす

る．また同様に被介護者が救助等を要する際には音声で“通

知して”と発話すると介護側へ IFTTT 経由で通報を行うこ

とが可能となっている(図 6)． 

 

 
図 5 見まもりロボットのソフトウェア構成 

Figure 5  Software structure of the communication Robot. 

 

 

図 6 見まもりロボットにおける情報の伝達 

Figure 6  Communication method using of the Robot system. 

 

4. おわりに 

本稿では，独居高齢者が社会とのつながりを持ち，自立

した生活を営むことを支援するため，高齢者への情報供給

及び音声を用いたコミュニケーションを行う見まもりロボ

ット端末の開発及び会話機能について実装した．今後は，

精度の良い応答とコンテンツを増やすことで，多くの会話

が行えるようにしていく． 
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