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研究成果の概要（和文）：高齢者の活性化した生活を実現するため、ロボット・セラピーの実践方法を検討した結果、
以下のことが分かった。
(1)ワークサンプリング法を用い、グループ型ロボット・セラピーを調査し、高齢者は能動的な反応を生起し、それが
ロボット・セラピーの効果に繋がっている。介在者の存在は高齢者が能動的な反応を生起させる重要な要素である。さ
らにより効果的な反応を高齢者に生起させるには、ロボットと介在者の協調が必要である。
(2)ロボットを用いる身体運動誘発と認知能力向上レクレーションは、高齢者活性化にとって有効であり、更なる多様
化が望まれる。

研究成果の概要（英文）：In order to realize the activated life of the elderly people, we have considered 
the method of practical robot-therapy. The results and conclusions are as follows. (1) By the work 
sampling method, we investigated the group type robot-therapy. The elderly people raise active reactions 
in the therapy, and these reactions are connected to the effect of robot-therapy. The presence of 
interveners is an important element of the occurrence of the elderly people's active reactions. The 
cooperation of the robot with the interveners is necessary in order to raise more effective response in 
the elderly people. (2) Physical exercise-induced and cognitive ability improved recreations by using the 
robot are effective for the elderly activation. It is desired to develop further diversified recreations 
by using robot.

研究分野：ロボット
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１．研究開始当初の背景 

超高齢社会を迎えたわが国において、高齢
者の心のケア、とくに認知症を患う高齢者
のケアは重要な課題である。ロボット・セ
ラピーはアニマル・セラピーの動物の代替
としてペット・ロボットを適用することか
ら始まった。しかし、ロボット・セラピー
はプログラム可能であるという特長を生か
し、とくに無線 LAN を用いる遠隔制御技術
の導入により、アニマル・セラピーとは異
なる独自の発展を始めている。高齢者施設
では熟練介護スタッフが慢性的に不足し、
経験の少ないスタッフに現場運営を頼ら
ざるを得ないが、ロボットは非熟練介護
スタッフにとっても有力な支援ツールに
なると考えられている。しかし、我が国
において、高齢者施設の現場へのロボッ
ト・セラピー導入は非常に少ない。ロボ
ットが高価である、操作方法に慣れない
などの原因もあるが、ロボット・セラピ
ーとはどのようなもので、高齢者にどの
ような反応をもたらすか、介在者は何を
すればよいかなどが体系的にまとまって
いないことが一番の原因と考えられる。 

 

２．研究の目的 

ロボットの応用分野であるロボット・セラ
ピーは高齢者の心のケアに有効であると考
えられている。しかし、ロボット・セラピ
ーの担い手は学生たちが中心であり、介護
現場のスタッフの参画は少ない。その原因
はロボットの価格、操作性などの問題もあ
るが、ロボット・セラピーにおいて、何が
生起しているか、高齢者に反応を引き出す
には何をすれば良いかなどが明確でなく、
高齢者が活性化し、楽しむための具体的な
方法が確立していないことが上げられる。
超高齢社会が進み、介護力不足が懸念され
るとき、経験の少ないスタッフが実施でき
るロボット・セラピーは有望なケアである。
本研究ではロボット・セラピーにおいて生
起する事象について、生起要因、高齢者に
与える効果を実験的に明らかにし、ロボッ
ト・セラピー実践の基礎を確立する。 

 

３．研究の方法 

１）ロボット・セラピーにおける高齢者、介
在者などの調査： 

ロボット・セラピーにおける高齢者の反応、
介在者の活動、ロボット動作を一定の時間
間隔ごとに観察するワークサンプリング
法を基本に調査する。また、ロボット・セ
ラピーの効果に関し、施設の介護スタッフ
とともに全員で評価判定を実施し、ロボッ
ト・セラピーにおける高齢者、介在者、ロ
ボットの状況と効果の関係を抽出できる
データを収集する。 

（２）日常生活における高齢者の行動調査： 
日常生活における高齢者の活動状況をワ
ークサンプリング法により調査する。これ

らの調査により、ロボット・セラピーが日
常生活に与える影響を明らかにしていく。 

３)身体運動誘発プログラム適用 
身体運動は健康維持に不可欠であるばか
りでなく、脳トレーニングを並行して行う
ことが認知症のリハビリテーションに有
効であるといわれている。ロボットを用い、
高齢者に身体運動を誘発し、記憶能力の向
上を目指すロボット・セラピーを実施する。 

４）ヒューマノイド型ロボットの遠隔操作に
よるセラピー実施の形態の多様化を検討
する。 

５）介在者の役割を検討するため、ワークサ
ンプリング法にもとづき、介在者の行動を
調査する。 

 
４．研究成果 
１）ロボット・セラピーにおける高齢者の反
応：ロボット・セラピーにおいて、高齢者
は肯定的な反応（75％）を示し、高い評価
を示した高齢者では肯定的な反応が 90％近
い値を示した。肯定的な反応は「ロボット
（の動き）に応える」「笑う、喜ぶ」「撫で
る、触る」といったロボットに対する能動
的な反応と、「見聞きする」「介在者と話す」
といった受動的な反応に分けると高い評価
を示した高齢者は能動的な反応の割合が大
きい。 

２）介在者の存在は高齢者の反応をより肯定
的なものとし（70％→90％）、セラピー効果
を高める重要な役割をしている。とくにセ
ラピー評価が低い高齢者において、介在者
との会話の発生のほか、肯定的な反応の増
加、能動的な反応の増加が顕著である。 

３）ロボット・セラピー実施日と未実施日に
おける高齢者の行動を調査した結果、問題
行動の低減効果が見られ、ロボット・セラ
ピーの日常生活への効果が期待できる。 

４）ロボットとのゲーム：高齢者の手の動き
(上げ下げ)に応じて、色の異なる 3 種類の
形状を表示するシステムを開発し、ロボッ
トの指示にもとづき、手上げのゲームを行
った。正解不正解の判定は介在者が行い、
不正解のときはロボットがヒントを出す。
正解までのヒント回数、ゲームの前後での
唾液アミラーゼによるストレスの変化を評
価した。実験サンプルは少ないが、試行回
数が増すと、高齢者はゲームに慣れ始め(ス
トレスの変化が少なくなる)、回答時間も短
くなる傾向を示した。 

５）高齢者の身体機能を維持するために考案
されたロコモ体操のインストラクタをヒュ
ーマノイド型ロボットが行う、セラピープ
ログラムを開発した。試行の結果、ロボッ
トが有する親近感が高齢者を誘発し、自ら
進んで体操を楽しませることができた。ま
た、高齢者の間に、体操についての会話(間
違えた動作を修正など)、ロボットの感想等
の会話も生まれ、高齢者同士でのコミュニ
ケーションが創生され、認知症で問題にな



る社会的関係構築能力の向上、維持ができ
る可能性を得た。 

６）無線 LAN を介する遠隔操作でヒューマノ
イドロボットを動作させ、高齢者の動作を
カメラで検出、その動きをディスプレイに
図形表示するレクレーショングームを作成
した。ゲームの正解率の変化より、短期間
（2 週間程度）頻度での継続が記憶能力向上
に有効であることが分かった。 

７）グループ型ロボット・セラピー（複数の
高齢者が机上の複数のロボットと交流す
る）における介在者の役割をワークサンプ
リング方を用いて分析した。介在者の存在
が高齢者に肯定的な反応を生起させるが、
受動的な反応を示す高齢者に能動的な反応
（ロボットに話しかける、障る、笑顔を示
すなど）を生起させるには、介在者の働き
かけだけでは不十分なケースがあり、介在
者とロボットの協調動作が必要であること
が分かった。ただし、本研究期間において
は、どのような協調動作が有効であるかの
検討は未完であり、今後の課題である。 
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