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研究成果の概要（和文）：　看護業務の質や量の増大に伴い，看護教育の在り方を再考する必要がある．本研究では，
要介護ロボットを用いることで，患者を扱う際に看護学生が自分のスキルを向上させる教育システムの構築を提案して
いる．ここでは，ベッドサイドから車椅子へまたはその逆へ患者を搬送する車椅子移乗動作を対象とした．
　通常の介護教育用マネキンをベースとして使用して，15個の関節を有するアーム関節と膝関節から構成されたロボッ
トを設計した．ロボット肩部に2つのアクチュエータをとりつけ能動的に駆動する機構を設計した．また電磁ブレーキ
を取り付けた4つの受動関節を膝部にとりつけた．
　実験により提案システムの有効性を示した．

研究成果の概要（英文）：In nursing care, there are many tasks needed to moving the patient’s body, such 
as assistance of bathing and dressing. 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. For the healthy people, it is 
difficult to simulate the movements of the patient with decline of muscle strength and paralysis. 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.
The robot is equipped with 15 joints and it was targeted on reproducing the patients' body limbs movement 
and interacting with the trainees during patient transfer. The validity of the proposed robot is shown 
through real world experiments with nursing students.
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１．研究開始当初の背景 
超高齢社会の到来は，医療の受け手の量的

な増大をもたらし，医療技術の進歩と相俟っ 
てより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重症度の高い患者が入
院するようになっている．これら人口構造，
疾病構造，経済状況の変化に伴い，看護師は
以前にも増して高度かつ的確な看護ケア能
力の獲得が求められている．確固たる理論を
ベースとした高度実践能力を身につけるこ
とが求められている．限りある教員数，授業
時間数の中で看護学生の看護ケア実践能力
を向上させるためには，看護学生の能動的な
自習を促進するシステムの構築が喫緊の課
題と考える． 
 
２．研究の目的 
車椅子移乗や体位交換等の力の発生を伴

う看護ケア行為を遂行する能力を看護学生
が自習できるシステム構築を目指す．学習者
の能動性を促すインタラクション装置とし
て自習システムと要介護ロボットを設計，開
発する．これは，現状の看護教育において問
題となっている看護師に求められる看護ケ
ア行為遂行力と基礎教育での学習内容との
ギャップを埋めるものであり，重要性が高い．
提案システムは，(a) 看護学生が要介護ロボ
ットに看護ケア行為を遂行する．(b) その行
為系列をセンサで検知し熟練者の行為との
差を示し，直し方を指示する（自動インスト
ラクション機能）．(c) 結果として看護学生が
多様な状況に適切に振る舞えるメタ認知能
力の育成を目指す，ものである． 
 
３．研究の方法 
まず力の発生を伴う看護ケア行為の解析

を行う．その結果を踏まえて要介護ロボット
を含む自習システムの開発を行う．看護学生
が，やわらかいボディを有する要介護ロボッ
トに看護ケアを遂行する．この際，ロボット
内のアクチュエータ，ブレーキ等により看護
ケアの対象となる人間の動作を模擬する．そ
の上で看護ケア行為の自習システム構築を
目指す．評価実験を交互に行う． 
 
４．研究成果 
通常の介護教育用マネキンをベースとし

て使用して，15 個の関節を有するアーム関節
と膝関節から構成されたロボットを設計，製
作した．図１に試作したロボットとそれを車
椅子移乗する看護師を示す．ロボット肩部に
2 つのアクチュエータをとりつけ能動的に駆
動する機構を設計した．  
また電磁ブレーキを取り付けた4つの受動

関節を膝部にとりつけた．その他 9つのアク
チュエータを有さない受動関節を用いた．肩
部の 2つの受動関節は，看護師が患者の腕を
看護師自身の肩の上に置く動作をした際に，

その手を能動的に看護師の首の後ろに巻き
付け看護師から離れない動作を生成するた
めに用いる．電磁ブレーキは，看護師によっ
てロボットが起立した際に，その状態を保つ
ために，ブレーキをかける必要があるため，
設置した． 
 これらの機構設計により，まず，看護師が
患者を抱きかかえ起立状態を保つ動作なら
びにそこから座らせる動作を生成できた．ま
た看護師の主観的評価により提案した要介
護ロボットの妥当性を示した．次に，看護師
が，健常人を患者と見立てて車椅子移乗動作
を実現した際の健常人の動作を比較し，その
類似性より，要介護ロボットが移乗される人
間の動作を再現できていることを確認した．  
最後に，実際に 20 名の看護学生を対象と

して，要介護ロボットを用いた車椅子移乗動
作支援スキル獲得実験を，対照実験の形式で
行った．10 名が要介護ロボットを用いたスキ
ル獲得を行った群，10 名が要介護ロボットを
使わず人間を対象として車椅子移乗動作ス
キル獲得を行った群とした．評価は，事前事
後それぞれにおいて，学生に車椅子移乗動作
を実行してもらい，事前に準備した 20 個の
評価項目に対してそれぞれが達成できてい
るか否かを看護教員がチェックすることで，
行った．結果として，要介護ロボットを用い
ることで，より車椅子移乗が困難な患者に対
するスキルの向上をみることができた．これ
より要介護ロボットの妥当性を示すことが
できた． 
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