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研究成果の概要（和文）：高齢の患者や施設入所者はADL機能の低下から思考・行動が消極的となり、さらにADL
機能が落ちる負のスパイラルを生じて、そのまま廃用症候群に陥りやすい。運動機能の維持とともにメンタルな
サポートが重要な対策である。本研究では、患者・施設入所者が主体的に人型や動物型のロボットとふれあうメ
ンタルな環境を提供し、負のスパイラルを断ち切ることによりQOLの維持・向上を図るとともに、喫緊の課題に
なっている介護パワーの不足を補うことを目指している。具体的には、軽度の認知症高齢者を対象として、高齢
者がロボットを操作するシステム、およびロボットをエージェントとして用いるシステムを開発し特養施設で効
果を検証した。

研究成果の概要（英文）：Since a considerable number of patients and residents in the care house fall
 into the negative spiral in which inactive thinking and action recursively develop decrease of ADL 
function they are easy to be a disuse syndrome.  One of the important countermeasure against this 
problem is mental support as well as maintenance of physical function.  In this research, we discuss
 how to cut the negative spiral through improvement of QOL by means of developing the system in 
which the patients and residents can interact with humanoid and animaloid robots.  The goal of this 
research is to solve the pressing issue of care-manpower constraint.  The systems developed and 
verified in the research are that elderlies control themselves the robot and that the care-giver 
cares for the elderlies thorough the agent robot in parallel with another task.

研究分野：人機械共生科学
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１．研究開始当初の背景 
患者・健常者を問わず、動物を介在させた
治療あるいは介護は長い歴史があり研究報
告も多いが、院内や高齢者施設で生きた動物
を扱うことによる困難さから、その普及には
制限がある。これを克服する一つの方法とし
て動物をロボットに置き換える方法が注目
されている。この場合にロボットに期待され
ることは、患者や介護者の動作補助のような
機械的側面よりも心理的・社会的な側面の方
が大きい。このような研究は少なく、本研究
はパイオニア的な位置づけとなる。さらに、
研究の進捗に伴い、単なる動物の置き換えで
はなく、ケア・ロボット独自の特徴が見出さ
れてきた。 

 
２．研究の目的 
本研究は現場の療法士の次のような言葉
が研究開始のきっかけとなった。「日課のラ
ジオ体操を私たちが先生になってやると気
が乗らないのに、テーブル上の犬型ペットロ
ボットがやると積極的に始めた。ロボットに
何かを教えようとしている様だ。」 すなわ
ち、本研究においては入院患者・施設入所者
が自らヒューマノイドやアニマロイド・ロボ
ットとふれあい、ロボットとの相互作用に主
体的に関わることから生ずる自己効力感・積
極性の発動に注目している。人や動物という
生き物のもつ暖かさをロボットで表現しつ
つ、ロボットが持つ非日常性を利用するとい
う異なる要素を融合している。  
本研究の究極の目的は、高齢化が進む一方
でケアにかかる人手が不足するという我が
国のライフケア分野における喫緊の課題を
人に優しい方法で解決することにある。 
 
３．研究の方法 
 高齢の患者や施設入所者はADL機能の低下
から思考・行動が消極的となり、そのまま廃
用症候群に陥りやすい。特に、認知症を発症
している場合にはこの傾向が強く、機能低下
と消極化という負のスパイラルを断つこと
が求められている。本研究では、患者・施設
入所者が自らヒューマノイドやアニマロイ
ド・ロボットとふれあい、ロボットに主体的
に関わることから生ずる自己効力感や積極
的態度を醸成し、結果としてアクティビティ
ーを維持する手段を提供する。主として軽度
の認知症に罹患している施設入所者を対象
とする。 
 
(1) 高齢者が自らアミューズメント・ロボッ
トを動かす 
操作するインターフェースとして重心動
揺計（バランスボード）を採用し、これを制
御用コンピュータおよび動物型ロボットと
無線接続してシステムを構築した。これを用
いて、高齢者の歩行動作でロボットを歩行さ
せるという歩行リハビリテーション・プログ
ラムを提案し、病院・高齢者施設での試行を

通じて有効性を確認する。すでに立位が可能
な高齢者については検証できたので、よりニ
ーズが高い座位での利用（車椅子使用者）に
展開する。 
 
(2) 高齢者がエージェント・ロボットと会話
する 
前述の負のスパイラルを断って積極性を維
持する有効な方法の一つは会話による社会
性の維持である。ヒューマノイド・エージェ
ント・ロボットをを用いることにより、ロボ
ットの非日常性・刺激性が期待でき、施設職
員との会話では得られない積極性が期待で
きる。 
本研究では心理的・社会的な側面からロボ
ットセラピーを検討することを特徴として
いる。その観点から、精神科医師でありアニ
マルセラピーのパイオニアでもある研究分
担者はロボットや動物と人とのメンタルな
関係について国内外の状況を実地調査し、そ
の結果を本研究における実施効果の評価に
反映した。 
 
４．研究成果 
(1) 座位での歩行訓練の検証 
バランスボード上で足踏みをする高齢者の
状態を 4隅の荷重センサーにより検出し、信
号処理を経て動物型ロボット AIBO に無線転
送して高齢者の動作とロボットの歩みを同
期させる。基本的な制御システムは報告者自
身等先行研究で検討されているので、本研究
では車椅子に着座したままの認知症高齢者
への適用が可能かどうかを検証した。 
比較的症状の進んだ高齢者には、まず介在者
が手を添えて脚の動きを動作補助し仕組み
を体験させることにより、自発的な動作を継
続するようになった。一方、立位で操作でき
る軽度の認知症高齢者ではロボットを目的
の方向に向かわせようとする意志が観察で
きた。立位の場合にはボード上でバランスを
崩した場合に備えてケージを準備した。用い
た機器はロボットを除いてすべてどこでも
入手可能な市販民生品でありどこでも実施
できる。 
 
(2) 上肢への展開 
バランスボードを用いた前項の検証は上
肢にも展開可能である。この場合にはインタ
ーフェースデバイスとしてタッチパネルを
用いることができる。ただし、机上で操作す
る際は肘をパネル面から高く保つことが高
齢者には難しく、指以外の手の部分がパネル
に触れることによる誤動作を防ぐ対策をす
る必要がある。さらに、「クリック」的な単
発動作や接触を保ちながらストロークする
という、健常者では簡単な動作でも高齢者に
は困難な場合があるなど、インターフェース
デバイスのアルゴリズムを工夫する必要が
あることが明らかになった。 
 



(3) 自律型ロボットとのふれあい 
 メンタルケア・ロボットの非日常性・刺激
性を利用し介護職員の労務を軽減するには
自律型ロボットとの触れ合いが望ましい。本
研究では市販ヒューマノイド・ロボットとし
て富士ソフト社製の Palro を用いて、現状技
術での適用性の評価を行った。現状の音声認
識技術では高齢者が発する音声の認識率は
不十分であり、会話が成立する割合は 10%以
下であった。認知症高齢者の活性化には必ず
しも 100%近い認識率は必要ないが現状の認
識率では効果的なケアは難しいと判断した。
ただし双方向のコミュニケーションを含ま
ない、歌や踊りを取り込んだ一方通行のケア
プログラムは有効であった。 
 
(4) エージェント・ロボットとのふれあい 
不十分な音声認識率を回避するために、認
識および発話を介在者が行いロボットはエ
ージェントとして高齢者に対面する方法を
試行した。そのためのロボットとして、開発
途上のエージェント型ロボットである
OriHime（オリィ研究所）を新たに導入した。
本ロボットは上半身のみのヒューマノイド
で無表情の能面様の顔と手を有し、マイクと
スピーカおよびおよび額にカメラを供えて
いる。介在者はエージェント・ロボットを介
して高齢者の姿を見ながら会話することが
可能であり、タブレットなどの携帯端末とイ
ンカムを導入することにより、介在者が手の
届く範囲の高齢者とともに、離れた場所にい
る高齢者に同時に対応できることが特養施
設での試行により実証された。 
 
(5) ネットワークを介した介在実験 
OriHime は基本的にネットワーク型のロボ
ットであるので、施設内での応用にとどまら
ず、介在者は施設外にいても良い。したがっ
て、介在者をセラピストから高齢者の関係者
（家族など）に置き換えることも可能で、高
齢者の積極性を引き出す観点から有効な方
法になり得る。そのための基礎実験として、
埼玉県所沢市の特養施設入所者とパリ市の
一般民家をつないだ介在を試みた。高齢者へ
のアイコンタクトに工夫の余地がみられた
ものの、臨場感の劣化は少なく、高齢者の介
在システムとして応用可能なことが示され
た。 
 
(6) 腹話術型発話訓練システムの試行 
ロボットを使う利点の一つである非日常
性・刺激性を利用する観点から、エージェン
ト・ロボットにテキスト合成音声を発話させ
て腹話術型の発話訓練を試行した。高齢者の
発話内容は介在者が認識し、予め準備した会
話テキストあるいはキーボードから投入す
るテキスト文により機械音声を合成し発話
させる。テキスト文の選択あるいは入力に多
少の時間が必要であるが、発話訓練には大き
な差し障りはない。また、ロボット自身が発

話していると認識させることにより、対人恐
怖型発話障害の回復訓練にも役立つと考え
られる。 
 
(7) ロボットセラピーの国際比較 
 ロボットに対する感じ方、すなわち、ロボ
ット観には宗教的な背景も影響すると考え
られ、日本と欧州では異なることが予想され
る。これを検討するためにオランダ・
Eindhoven 市のケアハウスにおいて日本で実
施している通常の活動と同様な活動を実施
した。用いたロボットは遠隔操作 AIBO と
OriHime である。予備試行も含めて実施回数
はまだ2回で確定的な結果は得られていない
が、日欧で大きな反応の差は見られなかった。
このことから、本研究で開発しているロボッ
トセラピー・プログラムは欧州でも適用でき
るという見通しを得た。 
 
以上の成果をもとに、ロボットの導入によ
り初めて可能になった機能などを中心に、端
緒となったアニマルセラピー研究者へも周
知を図り、相互に補完する総合的なセラピー
構築への道を拓く。 
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