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Abstract: 本研究では，ペアレント・トレーニングの実践練習を個人で行えるVRロールプレイシ
ステムを提案する．Unityを用いて実装したシステム上で ChatGPT APIを用い，ユーザの発話内
容・キャラクタとの距離・タイミングの 3点から「ほめ方」を自動判定する機能を実装した．検証の
結果，総合判定の正常動作を確認し，発話判定では約 80%の一致率を得た．追加検証で発話判定精
度が 90%まで向上したのを確認した後，大学生を対象としたシステム評価を行った．その結果，シ
ステム内キャラクタのみのフィードバックでは不足している可能性が示唆された．一方で，ロールプ
レイの相手役がいなくても子どもとの距離感を学ぶことができる可能性が示唆された．

1 はじめに
発達障害児の家族への支援策の一つとして，ペアレ
ント・トレーニングが挙げられる．ペアレント・トレー
ニングは保護者が子どもの行動の理解，ほめ方，環境
調整，不適切な行動への対応などを学ぶためのプログ
ラムで，行動理論を背景としてプログラムが構成され
ており，講義等による知識提供だけでなく，演習やロー
ルプレイを通じて養育スキルの獲得を図る [1]．このう
ち，知識の学習はテキストブックの自主学習などによ
り個人でも一定程度可能である一方，実践練習は相手
役やフィードバックを伴うため，家庭で一人で反復練
習することが難しいと考えられる．
本研究では，ペアレント・トレーニングのうち実践
練習の部分に焦点を当て，場所や時間にとらわれず個
人で反復練習できる環境の構築を目指す．既に，イン
ターネット電話を活用した遠隔支援の取り組み [2] が
進められており，その有効性が検証されている．そこ
で，Virtual Reality (VR)技術と音声認識技術を活用
し，仮想空間内の子どもキャラクタを相手に，シナリ
オに沿って声かけを試行できる VRロールプレイシス
テムを提案する．VRを用いることで，没入的な環境
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下での親子場面を想定したより実践的な練習機会を提
供できると考える．

2 関連研究
2.1 VRを用いた教育・訓練
バーチャルリアリティ学では，VR技術の応用分野
の 1つとしてシミュレータを用いた教育・訓練分野を
挙げており [3]，実際に様々な分野で検討されている．
VRを用いた教材の作成例として，佐伯ら [4]は，VR

空間において実際の診察室に近い環境下で医療面接お
よび診察の体験が可能な対人診察技能育成教材「VR

OSCE」の開発を行った．また，古野ら [5]はVR空間
内で，Wizard of Oz(WOZ)法により操作された顧客ア
クターに対して，クレーム応対を訓練するシステムを
作成した．このように，VRを用いた教育・訓練が検討
されており，同様にペアレント・トレーニングのロー
ルプレイにおいても VRを用いた教育・訓練が可能だ
と考えた．
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2.2 生成AIによるフィードバック
生成 AIの教育利用に関する検討が進んでいる．矢
野 [6] は，OpenAI Chat API を用いた学習アプリを
開発し，大学の授業で実践した結果，短文回答形式の
問題であっても，AIが模範解答との類似性に基づいて
一定の精度で自動採点を行えることを明らかにしてい
る．また，生成 AIを用いたロールプレイの例として，
Zhuang・Zhang[7]は中等数学教員育成を目的として，
ChatGPTを使用し頻出する数学的間違いをする中学
生を模したチャットボットを作成し，中等教育数学教員
養成課程の学生 6人に対してロールプレイングシミュ
レーション実験を行った．その結果，実際の教師と生
徒のやり取りを模倣した教育体験を提供するツールと
して有効であると報告している．
このように，生成AIを用いた様々なフィードバック
が検討されており，単なる一問一答形式ではなく幅広
い回答に対して，評価を返すことが可能であることが
明らかになっている．そのため，ペアレント・トレー
ニングについても生成AIを用いたフィードバックや評
価が可能であると考えた．

3 提案手法
3.1 システム概要
本研究では，ペアレント・トレーニングのロールプ
レイを一人で実施可能な VRシミュレーションシステ
ムを構築した．本システムは仮想空間内に子供を模し
たキャラクタを配置し，ユーザが親役としてキャラク
タに対し適切なほめを行うことで，子どもへの適切な
関わり方を実践的に学習するものである．そのため本
システムは，ペアレント・トレーニングで扱う内容の
うち，好ましい行動をほめるという範囲を扱う．
本システムは VR環境上で動作し，ユーザは指示パ
ネルを確認しながら，仮想空間内のキャラクタと対面
する形でシナリオを進行する．シナリオは段階的に構
成されており，ユーザの発話や行動に応じて進行や分
岐が発生する．ユーザの発話内容は音声認識によって
テキストに変換され，生成AIがプロンプトに基づいて
内容の可否について判定する．同時に，Unity内で計
測したユーザの距離および反応タイミングのデータを
統合し，総合的な評価を行うことで，シナリオ進行の
可否が決定される．以下にシステムの全体図および指
示パネルを示す (図 1)(図 2)．

3.2 システム構成
本システムの VR空間は，Unity 6000.0.53f1を使用
して開発し，Meta Quest 2を用いて動作する．音声認

図 1: ロールプレイを実施する VR空間

図 2: 次のタスクを提示するウィンドウの例

識にはMeta社が提供する音声認識用ソフトウェア開
発キットであるMeta XR Voice SDK，発話内容判定
には OpenAI社の ChatGPT API (GPT-4o)を採用し
た．開発にあたり，3Dモデルやモーション等1のアセッ
トを使用した．以下にシステム構成図を示す (図 3)．

図 3: システム構成図

1本研究で使用した主なアセットおよび素材は以下の通りである
（すべての URL の最終閲覧日は 2026 年 1 月 5 日）．1) UNITY-
CHAN!: https://unity-chan.com/, 2) Small Pack Fur-
niture: https://assetstore.unity.com/packages/3d/props/
furniture/small-pack-furniture-56628, 3) Mixamo: https:
//www.mixamo.com/, 4) VOICEVOX: ずんだもん: https://
voicevox.hiroshiba.jp/, 5) ポケットサウンド (居酒屋のガヤ):
https://pocket-se.info/archives/1041/



3.3 判定方法
ロールプレイにおける発話および行動の評価アルゴ
リズムとして，発話内容，距離，タイミングを計測し，
それらを統合した総合判定をシナリオの進行判定に使
用した．まず，発話内容は「ほめてそだてる 行動療法
的ペアレントトレーニング テキストブック」[8]等を参
考に作成した，生成 AIに与える判定用の指示文 (以下
プロンプト)を ChatGPT APIに事前に読み込ませて
判定を行った．判定基準に使用したプロンプトの一例
としては，具体的で肯定的な賞賛であれば「よい」，皮
肉や比較を含む賞賛は「わるい」，フィラーや「よい」
「わるい」の判定ではなかったものが「判定外」と判定
されるよう設定した．一方，プレイヤとキャラクタの
距離，およびタイミングについては，システム内の計
測値に基づき評価した．発言内容は「よい」「わるい」
「判定外」の 3段階で評価した．キャラクタとの距離は，
プレイヤの目とキャラクタの頭部間が 60cm以下なら
「よい」，60cmを超過したなら「わるい」の 2段階で
評価した．同様にタイミングは，キャラクタが行動を
行ってからプレイヤがキャラクタに呼びかけるまでの
時間が 5秒以下なら「よい」，5秒を超過したなら「わ
るい」とした．これらのパラメータは教本及び専門家
へのインタビューを基に設定した．最終的に発話内容，
距離，タイミングのすべての要素が「よい」であれば
総合判定を「よい」とした．

3.4 シナリオ
本システムは教本 [8] 等を参考にロールプレイ用の
シナリオを搭載した．ユーザの総合判定がシステムに
よって「よい」と判定されるたびに以下の順序で段階
的に進行する．反対に，総合判定が「わるい」と判定
された場合には，シナリオがループもしくは 1つ前の
段階に戻るように設定した．

(1) シナリオ開始時: キャラクタはソファに座り，テ
レビを視聴している．

・判定が「よい」の場合: キャラクタはテレビの電
源を消す．

・判定が「わるい」の場合: 「うん」とだけ発話し，
何も行動しない．

(2) テレビ消灯後

・判定が「よい」の場合: キャラクタはその場に立
ち上がる．

・判定が「わるい」の場合: 再びテレビをつける．

(3) 起立後

・判定が「よい」の場合: テーブルと椅子の方向に
歩行し，椅子に座る．

・判定が「わるい」の場合: 再びソファに座る．

(4) 着席後

・判定が「よい」の場合: キャラクタは宿題につい
て発話する．

・判定が「わるい」の場合: 「つかれた」とだけ発
話し何も行動しない．

(5) 発話後

・判定が「よい」の場合: シナリオは終了する．

・判定が「わるい」の場合: 「やっぱりやめた」と
だけ発話し何も行動しない．

なお，シナリオの構成上，冒頭のキャラクタがテレビ
を見ているシーンでは，プレイヤから自発的に呼びか
けを行う必要があるため，タイミングの評価を「よい」
で固定した．

4 判定精度検証
本システムを用いて，ロールプレイにおける声掛けを
行った際の判定精度を検証した．本検証の目的はChat-

GPT APIの発話内容テキスト判定精度および発話音
声の認識精度と，キャラクタとの距離，発話内容，タ
イミングからなる総合判定の動作確認である．そのた
め，あらかじめ設定した距離，タイミング条件で検証
するために，条件の制御が容易な PC上の実行環境で
行った．プレイヤの移動はキーボードによって手動操
作し，キー押下による音声認識の起動を行った．
発話内容判定の検証では，本研究の実施者が発話リ
ストに従って発話した．丁寧な指示やほめ等を含む「よ
い」セリフ 11項目，命令や否定，比較等を含む「わる
い」セリフ 10項目，シーンと無関係な「判定外」のセ
リフ 5項目の合計 26項目を 1セットとし，5試行繰り
返した．これら発話内容は生成AIのプロンプトには含
まれないものを用いた．さらに，複数回繰り返した際
に生成 AIの判定に再現性があるかを確認した．
なお，本試行における発話リストと同様のものを使
用して，音声認識書き起こしの一致率を，音声認識精
度として算出した．距離，タイミングは，事前に示し
た閾値によって正しく判定されるか確認し，総合判定
は，それらを組み合わせた条件で試行し判定結果を確
認した．



5 精度検証結果と考察
発話内容の精度検証の結果を表 1に示す．ここでの
一致率とは，各セリフについて 5回の判定のうち参照
ラベルと一致した割合 (%)で，平均一致率は 26項目
あるセリフの一致率の平均である．全体では 80%程度
の平均一致率が得られた．「判定外」の識別精度が高く，
「わるい」は 70%程度に留まった．判定結果が正しく
ラベルと一致した場合を 1，誤った判定を 0として標
準偏差を算出した結果，全体での標準偏差は 0.402で
あった．
音声認識精度に関しては，発話したセリフとの一致
率は 78%であった．句読点や「？」等の記号，空白は
対象外とし，漢字/かなの表記の違いは同一として扱っ
た．総合判定は全組み合わせに対して仕様通りに分岐
することを確認した．つまり，3つの要素すべてで「よ
い」判定が出た時のみ「よい」判定になることが確認
された．
検証の結果，発話内容判定の精度は十分に高いとは
いえず，特に「わるい」セリフを「よい」セリフと判
定するケースが目立った．この誤分類は，プロンプト
で指示表現の扱いが十分考慮されていなかったことに
起因すると考えられる．例えば，提案を促すような指
示は「よい」，命令口調は「わるい」と分類すべきとこ
ろ，その判断に問題があった可能性があり，威圧・脅
迫的なものは指示に含まないとするなど改善が必要で
ある．
また，一部のセリフでは標準偏差が大きく，発話内
容によって，判定結果が一貫しない可能性が示された．
例として，「立ち上がった．素晴らしいね」といったセ
リフにおいて，参照ラベルは「よい」であるのに対し，
5回の試行中 3回が「よい」，2回が「わるい」と判定
された．このように，行動描写等を含んだセリフでば
らつきが大きくなる傾向が確認された．
音声認識精度は 78%であったが，不一致と判定され
た中には，「テレビを消してくれると嬉しいな」を「テ
レビを消してくれると嬉しい」と出力したケースのよ
うに，現実的に許容されうる場合もあり，意味内容に
基づけば実際の使用にどの程度影響するかを検証する
必要もあると考えられる．

6 追加検証
精度検証の結果を基に，プロンプトの改良を行った．
具体的には，威圧的な命令が「わるい」と判定される
ように記述を変更した．その後，精度検証と同様の発
話リストを使用し，VR環境で再度の精度検証を行っ
た．再検証の結果を以下に示す (表 2)．改良前の結果
と比較すると，全体での平均一致率は 80%から 90%へ

表 1: 参照ラベルごとの判定内訳と精度評価指標
参照ラベル

AIによる判定
試行数 平均一致率 (%) 標準偏差

よい わるい 判定外

よい 47 2 6 55 85 0.356

わるい 14 35 1 50 70 0.463

判定外 3 0 22 25 88 0.332

全体 64 37 29 130 80 0.402

注：平均一致率は整数，標準偏差は小数第 3 位で四捨五入した．

表 2: 改良プロンプトでの判定内訳と精度評価指標
参照ラベル

AIによる判定
試行数 平均一致率 (%) 標準偏差

よい わるい 判定外

よい 49 2 4 55 89 0.315

わるい 2 44 4 50 88 0.328

判定外 1 0 24 25 96 0.200

全体 52 46 32 130 90 0.301

注：平均一致率は整数，標準偏差は小数第 3 位で四捨五入した．

向上し，「わるい」判定を「よい」判定と誤判定した件
数は 14件から 2件に減少した．以上の結果より，プロ
ンプトの改善がなされたと判断し，システム評価協力
者を対象とした，システム評価へ移行した．

7 システム評価
7.1 システム評価の概要
システムの有用性を確かめるために，システム評価
を行った．具体的には，システム評価協力者はあらか
じめペアレント・トレーニングに関する教本を 10分間
閲覧し，7段階リッカート尺度で構成された 10項目と
自由記述からなるシステム使用前アンケートに回答し
た．その後，システムの操作方法とシナリオの設定を
教示し，システム評価協力者はシステムを 5分間体験
した．システム体験終了後，システム評価協力者はシ
ステム使用前アンケートと同様の内容のシステム使用
後アンケートに回答した．その後，アンケート得点の
変化を中心としたインタビューを実施した．
なお，本実験は，工学院大学のヒトを対象とする研究
計画倫理審査「ヒトの外界・他者・自己状態の知覚と認
知に基づくインタフェースの開発と評価（2023-B-6）」
に基づいて実施した．



図 4: アンケート内容

7.2 評価手順
実験手順としては，まず，システム評価協力者は「ほ
めてそだてる 行動療法的ペアレントトレーニング テ
キストブック」[8]の p15までを閲覧した．その後，7

段階リッカート尺度 (1.全くそう思わない-7.非常にそ
う思う)からなるアンケートを回答した．次いで，シス
テムの操作方法の確認をした．また，キャラクタに十
分に接近できるようにキャラクタの行動範囲とシステ
ム評価協力者の移動範囲を調整した．次に，登場キャ
ラクタが子どもであり，システム評価協力者はその親
であるという設定であること，子どもの名前を「Unity

ちゃん」としたこと，指示パネルを参考にしながらキャ
ラクタの行動を中断させ，課題について発話してもら
うように話しかけるというタスクの流れを教示してか
ら，5分間のシステム体験を行った．システム体験完
了後，再びシステム体験前に行ったものと同一の内容
の 7段階リッカート尺度からなるアンケートを回答し
た．最後に，アンケートとシステムについてのインタ
ビューを実施した．以下にアンケートの内容を示す (図
4)．

7.3 仮説
本システム評価における仮説を以下のように設定し
た．(H1):システム使用前後では，質問紙アンケートの
得点に変化が生じる．具体的には，アンケートのすべ
ての項目において，システム体験後の得点がシステム
体験前よりも高くなると予測した．教本で得たスキル
に関する設問Q1からQ5については，システムを体験
することによって，知識を具体的なイメージと経験に
変えることができると推測した．実践を通した自信の
変化に関する設問Ｑ 6からQ10については，システム
体験を通じた経験により，心理的なハードルが下がり，
自信の向上につながると推測した．

7.4 結果
本システム評価は 22歳から 24歳の大学生 7名 (男性

4名，女性 3名)を対象に実施した．システム体験前後
でのアンケート点数平均を (図 5)に示す．また，各項
目におけるシステム体験前後の得点変化の内訳を (図 6)

に示す．なお，Q5，Q6，Q7に関して，インタビュー
時に質問項目と結果が対応していないという不備が見
つかったため本研究では除外した．各項目の回答の変
化傾向ごとに分類し，以下に述べる．
まず，具体的な言葉の内容やタイミングに関する項
目であるQ1，Q2，Q3 において，体験後で得点が低下
する傾向が見られた．具体的には，Q1では 7人中 4名，
Q2では 7人中 5人，Q3では 7人中 5人が低下した．
得点の変化について質問したインタビューでは，「教本
を読んで，ほめ方のポイントがあるということを理解
したので実験前はほめ方が分かると思っていたが，実
験をやってみると自分が呼びかけをしても「うん」と
しか言わずに何もしてくれなかったので，かける言葉
に対しての自信を無くしてしまった．」といった意見が
得られた．
次に，距離や声掛けの自信に関する項目である Q4，

Q9 において，体験後で得点が増加する傾向が見られ
た．具体的には，Q4では 7人中 3人，Q9では 7人中
4人が増加した．得点の変化について質問したインタ
ビューでは，「本を読んだときはイメージがつかなかっ
たが，実際に VR空間内に子供が目の前にいると，自
分がしゃがんで視線を合わせて近づくことができたと
感じた．」といった意見が得られた．　最後に，抵抗感
や反復練習に関する項目であるQ8，Q10において，体
験前と体験後で得点が変化しない傾向が見られた．具
体的には，Q8では 7人中 4人，Q10では 7人中 4人
が変化なしであった．得点の変化について質問したイ
ンタビューでは，「実際の場面だとちょっと恥ずかしさ
があると考えた．システム内でも相変わらず恥ずかし
さはある．」「ミスをたくさんしたが，何処が良くなかっ
たのかわからなかったため何回やっても悪い判定が出
て結局正解が分からない．悪いことを繰り返してもよ
くならない．」といった意見が得られた．

8 考察
8.1 システム評価に関する考察
まず，仮説の検証について述べる．結果より，Q1，

Q2，Q3は低下傾向，Q8，Q10は変化なしの傾向であっ
たが，Q4，Q9に関しては増加傾向であったため，仮
説は一部支持される結果となった．以下に，各項目の
内容ごとに分類し，その要因について考察する．



図 5: システム体験前後での点数平均

図 6: 各項目におけるシステム体験前後の得点変化の
内訳

はじめに，具体的な言葉の内容やタイミングに関す
る項目Q1，Q2，Q3において，体験後に得点が低下す
る傾向が見られた．インタビューでは，「教本を読んで，
ほめ方のポイントがあるということを理解したので実
験前はほめ方が分かると思っていたが，実験をやって
みると自分が呼びかけをしても「うん」としか言わず
に何もしてくれなかったので，かける言葉に対しての
自信を無くしてしまった．」といった意見が挙げられた．
これは，教本で得た知識で自信をつけたが，システム
を体験したことにより実践の難しさを実感したと考え
られる．この結果は，実際のロールプレイと同様に，体
験したことにより自分の実力を確かめ，自省する効果
があった可能性を示唆している．ただし，本研究は，好
ましい行動に対しての肯定的な注目に特化したシステ
ムであるが，提示した教本範囲には，好ましくない行
動に対する計画的な無視に関する記述が一部掲載され
ていた．そのため，範囲外である計画的な無視を実践
し，これらの項目が低下した可能性もある．実際に事
前アンケートの自由記述にて「注目を取り去る項目の
内容が分かりづらい」といった旨の記述があったため
今回の結果に対する考慮が必要であると考えられる．
次に，距離や声掛けの自信に関する項目 Q4，Q9に

おいては，体験後に得点が増加する傾向が見られた．イ
ンタビューでは「本を読んだときはイメージがつかな
かったが，実際にVR空間内に子供が目の前にいると，
自分がしゃがんで視線を合わせて近づくことができた
と感じた．」「いいところを見つけて声をかけるという
練習ができたから，ハードルが下がった．」といった意
見が挙げられた．これは，VR空間内でペアレント・ト
レーニングを実践し，行動に対する経験を得たため，教
本のみの学習よりもより具体的な知識と自信を獲得し
た可能性を示唆している．特に距離感に関しては，本
来座学のみであれば習得するのが困難と思われるため，
VR空間内で視覚的かつ体感的にロールプレイを行う
利点であると考えられる．
最後に，抵抗感や反復練習に関する項目Q8，Q10に
おいては，体験前後で変化が見られなかった．心理的
ハードルに関する Q8 は「実際の場面だとちょっと恥
ずかしさがあると考えた．システム内でも相変わらず
恥ずかしさはある．」「元々あまり抵抗感はなかったが，
自信がついたことでよりそう思うようになった」など
の意見から個人差が大きい可能性が示唆された．また，
反復練習に関するQ10に関しては，「ミスをたくさんし
たが，何処が良くなかったのかわからなかったため何
回やっても悪い判定が出て結局正解が分からない．悪
いことを繰り返してもよくならない．」といった意見か
ら，フィードバックの不足が示唆された．実際の対面の
ロールプレイでは，人間によるフィードバックが得ら
れるが，今回のシステムはキャラクタの反応という形
でしかフィードバックを返すことができていない．その
ため，「わるい」判定を繰り返した場合キャラクタの失
敗用アニメーションが流れるだけで，学習の効率が悪
いと考えられる．そのため，この部分を補うための新
たなフィードバックの実装が必要であると考えられる．

8.2 提案手法の有効性と今後の課題
精度検証では，最終的にユーザの発話内容に対して

90%という一定の一致率で判定を行うことが可能であ
ることが確認された．これは，発話内容判定において，
事前に定義した，ペアレント・トレーニングにおけるほ
め方の可否を一定の精度で分類できたことを意味する．
一方で，インタビューでは，「わるい」判定が下された
理由が分からず改善できなかった旨の意見が散見され
た．そのため，システムの判定精度がそのままユーザ
の学習体験に還元されていないことが示唆されている．
また，距離や声掛けの自信に関する項目 Q4，Q9が
システム体験後に増加傾向が見られた理由について，シ
ステムの判定内容に距離・タイミングが含まれていたこ
とも要因であると考えられる．インタビューにおいて
も「実際に VR空間内に子供が目の前にいると，自分



がしゃがんで視線を合わせて近づくことができた」と
いう意見が見られ，システムの構造が距離・タイミン
グを調整することを求め，結果的にユーザの学びにつ
ながったと推察される．
最後に，具体的な言葉の内容やタイミングに関する
項目Q1，Q2，Q3においてシステム体験後に低下傾向
が見られたことについて，一般的な文脈では低下はネ
ガティブな結果ととらえられがちだが，本研究におい
てはこの限りではない．中川 [9] は「自己反省ができ
る」ことをロールプレイの利点の 1つとして挙げてい
る．またインタビューでも「実際に体験して難しさが
分かった」といった旨の意見が見られることから，こ
のシステムは，教本のみでは得ることが難しい自省と
いう気付きを与えている可能性が示された．

9 おわりに
本研究では場所や時間にとらわれず 1人でペアレン
ト・トレーニングのロールプレイを行うことが可能な
VRシミュレーションシステムを提案，開発し，判定の
精度検証，システム使用者へのインタビューを行った．
その結果，内容判定の平均一致率は最終的に 90%に到
達し，システム使用者へのインタビューでは，実際の
ロールプレイと同様に体験したことにより自分の実力
を確かめ，自省する効果が示唆され，さらに VR空間
でシミュレーションを行うことにより，本来座学では
学ぶことのできない，子どもとの物理的距離感を学ぶ
ことができる可能性が示唆された．
一方で，課題としてキャラクタの反応のみでは学習
時のフィードバックが不足している点が示唆された．ま
た，本実験は大学生を対象とした限定的な検証にとど
まっている．今後は，シナリオの終了後，またはプレイ
ヤの反応に対する判定ごとに新たなフィードバックの
実装や，対面でのロールプレイとの比較，難易度やシ
ナリオ，パラメータが妥当であるかの確認を行い，シ
ステムの有効性を高めていく．
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