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研究成果の概要（和文）：シミュレーションを用いた学習は看護者または看護学生が自身の看護ケアスキルを向
上させるために重要な方法論である．しかしながら，実際の患者を相手としない学習には限界があり，そこが課
題として残されていた．
　そこで本研究では，患者の車椅子移乗看護ケアの看護シミュレーション訓練時に利用する，患者動作を再現す
るロボットを用いる．ロボットの性能と訓練効果を調べるための解析と実験を行った．
　具体的には，看護ケアと患者状態解析の遂行，看護ケア行為解析のための基礎実験，患者ロボットの設計，患
者ロボットの訓練効果を評価する実験を行い，提案ロボットシステムの有効性を示した．

研究成果の概要（英文）：To improve the skills for nurses, the mock patient acted by stationary　
manikins or healthy people is generally utilized for simulation of patient's　performance. However, 
such mock patients cannot precisely reproduce the real　patients. 
To develop a robot patient which could accurately reproduce the patients' limb movements and 
interact with the trainee would be great help for the nurses to improve their nursing skills. 
Concretely, the following things have been conducted: analysis of nursing care process and of 
situations of patients, basic experiments for nursing care behavior analysis, design of a patient 
robot, and experiments to show the effectiveness of the proposed system for educational purpose.
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  １版

平成

研究成果の学術的意義や社会的意義
多様な症状を再現可能な患者ロボットを作成し看護学生教育に用いることで，看護学生が多様な患者を相手に看
護ケア技術の習得ができる点が最も大きな学術的意義である．その際，多様な患者を再現できるロボットシステ
ム開発，ロボット患者にどのような疾患を与えるかの考察等が研究の観点からのブレークスルーであった．この
ようなロボットの開発は看護学生の看護ケアスキルを長期的に向上させる意味から社会的意義も大変大きい．



様 式 Ｃ－１９、Ｆ－１９－１、Ｚ－１９、ＣＫ－１９（共通） 
１．研究開始当初の背景 
科学技術の進展により，医療機関では高度かつ複雑な治療・処置が行われるようになった．

また，医療財源のより効率的な活用のために在院日数の短縮が求められ，病院では以前よりも
高度医療かつ看護ケアが必要な患者のみが入院している状況となっている．これらの変化によ
り，看護師には高度かつ的確な看護ケアスキルの獲得が求められている． 

このような現状において，多くの問題が指摘されている．看護師以外からは，看護学生や新
人看護師の臨床実践能力が不足しているという指摘がなされており，看護師自身からは，看護
ケアに自信がない新卒看護師の割合が高いという統計結果[2]が得られている．以前のカリキュ
ラムでは，看護学生は，最終学年には病院実習がメインで，そこでの on-the-job 的な教育で低
学年の際に習得した知識を実際の局面へ応用法を習得し，臨床実践能力を磨くという側面があ
った．しかしながら，近年は，前述した重症度の高い患者が増えている状況より，看護学生ま
たは新人看護師が実際の患者相手に学習する機会が少なくなっている．また法律上の観点から，
学生が医療機関における臨地実習時に医療行為を遂行するためには，様々な事前の法律的手続
きが必要となっている現状もある．これらの現状より，我々は，看護基礎教育で学んだ事柄と
臨地実習が乖離しつつあり，それを補間する新しい教育方式の確立が必須であると考える． 

 
２．研究の目的 
看護学生が車椅子移乗等の看護ケアを学習する際には，学習の転移性（ある状況で看護ケア

を学習した効果を別の状況にも展開可能である性質）の獲得が重要である．これは看護ケアを
提供する相手（患者）の状態が多様なためである．本研究では，多様な患者を再現できる患者
ロボットを試作し，それを用いて多様性練習効果を指向する以下のサイクルの学習システムを
提案する．(a) 看護学生が患者ロボットに看護ケアを提供する．(b) その行為をセンサ群で検知
し，修正項目を学生に返す．(c) (a), (b)を患者ロボットの状態を変更（麻痺，拘縮や感覚欠損）
しつつ行う．学習システムを実際に構築し，看護学生を対象とした実験により，提案システム
の学習転移性の観点からの有用性を示す． 

 
３．研究の方法 
看護ケア行為，考慮すべき患者状態のバリエーションに関する解析を行う．それより患者ロ

ボットを含む学習システムの開発を行う．この際，患者ロボット関節部の剛性を，制御的設計，
機構的設計を併用して実現する．看護学生が，患者ロボットに車椅子移乗等のケアを遂行する
間に，多種類のセンサ情報より，学生・患者ロボットの双方の状態を測定し，ロボットに内蔵
されたインストラクション装置より，学習者に評価結果をフィードバックする．この際，ロボ
ット内のアクチュエータ，ブレーキ等により麻痺，振戦等，多様な人間状態を模擬する．患者
ロボットに多様性を与えた場合，そうでない場合の，看護学生を対象とした評価実験により提
案システムの有効性を検証する． 
 
４．研究成果 
(A) 看護チェック項目の妥当性検証：看護学生への身体負荷，患者の多様性の考慮の必要性の
大きさ，の観点から，学習対象として，車椅子移乗看護ケアを取り上げた．このケアに対する，
適切な動作，姿勢等のチェック項目について考察した．チェック項目の妥当性に関する基礎実
験を行った．学習者である看護学生が，模擬病棟におけるベッドや車椅子等を用いて，当該ケ
ア行為を遂行した．患者役は第三者が担当した．環境内に複数のカメラセンサを配置し，学生，
模擬患者の身体の三次元的位置情報を取得し，実験系の評価を行い，その妥当性を示した． 
(B) 患者ロボットの設計：患者の身体状態を再現する患者ロボットの開発に際して，以下の事
柄を遂行した．(a)ロボットにアクチュエータやセンサを付加することで，運動制御を行う．(b)
患者の挙動を再現できる最小限の動作を，能動/受動関節から構成されるシステムで実現した．
腰部の運動自由度の在り方について詳細に検討した．具体的には，腰を左右に倒す方向の自由
度にさらに 1自由度を加えて 2自由度とした患者ロボット概念設計を遂行した（患者ロボット
１．図１．）．片麻痺，および，四肢麻痺患者の体幹の動きを再現するために，新たな腰部と臀
部の関節を開発した．これらにはコンプライアントジョイントを組み込み，また，力センサを
搭載した．コンプライアントジョイント中のバネにより，人間の身体のコンプライアンスを再
現している（患者ロボット２．図２）．ロボットの性能と訓練効果を調べるための解析と実験を
行い，その妥当性を示した． 
(C) 患者ロボットの訓練効果を評価する実験を行い，提案ロボットシステムの有効性を示した．
看護大学の学生に対して，事前評価，訓練，事後評価というプロセスを 2群で遂行する実験を
行った．1 群は提案ロボットを用いて学習した群，もう 1 群は対照群として健常者を患者とす
る訓練を行った群とした．結果は、患者ロボットを対象とした群が優れた結果を出したことを
確認した．学習者にとってまったく新規の症状の場合と，学習者が事前に訓練を受けた症状の
場合を比較すると，結果が顕著に表れたのは，後者の方であった．これ以外に，看護教師の主
観評価に関する評価結果より、患者ロボットは能動的な抱き上げ、受動的な起立/着座、不安定
な立位など、患者の移動中の患者の行動をシミュレートできていることを示した．総合的に，
患者ロボットが患者移動スキル訓練に適していることを示した． 

更に，患者ロボットの訓練効果を評価する実験を行った．看護大学の学生に対して，事前評



価，訓練，事後評価というプロセスを 2 群で遂行する実験を行った．1 群は提案ロボットを用

いて学習した群，もう 1群は対照群として健常者を患者とする訓練を行った群とした．その結
果，学習効果の転移性の観点から提案手法の有効性を示した． 
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