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１．研究計画の概要 

 安全性の観点からこれまで不可欠とされ
てきた看護学生同士の注射試技トレーニン
グ(例えば血管注射)でさえも実施することが
難しい状況になりつつある．この問題を解決
するため，本研究では「看護実習用患者ロボ
ットのための人間感情モデルの確立とカオ
ス制御による個性創出」のための基礎研究を
行う．このロボットは皮膚と五感および感情
を持ち，さらにカオスにより創出される個性
を持つ． 

  

２．研究の進捗状況 

 

【看護基礎データの取得】 

感情モデルと生理モデルから成る内部状
態記述モデルの構築の準備のため，福井大学
医学部看護学科で注射実習を実施し，看護学
生から見て予測不可能な患者ロボットの挙
動が，看護学生から見て人間らしく感じられ
実習学生の脈拍数が上昇するなどの効果が
あることを確認した． 

【感情・行動表現の人間的多様性の実現】 

感情モデル構築のためニューラルネット
ワーク組み込み型微分方程式により複数の
カオスが発生することを確認した．またこの
微分方程式を組み込んだ患者感情内部モデ
ル表現を構築に成功した．さらに患者ロボッ
トの感情表現や身体の運動表現に連動させ
ることで患者ロボットの人間的動作表現の
人間的多様性をロボットに組み込むことに
成功した． 

【ロボットの運動学的冗長性を利用した動
作表現の可能性の検討】 

人間は注目する対象物を見つめつつ歩行
して移動したり，姿勢を変更したりする．こ
のような複数のタスクの同時実現は人間の

構造的特徴である運動学的冗長性を利用し
た運動表現であり，形状制御の基本的な問題
である数学的モデルに基づく複数タスクの
同時実現の実現可能性の検討を行う必要が
ある．検討を行った結果，実現可能性を保証
する十分条件はロボットを構成するリンク
機構の部分的構造が特異形状に陥っていな
いことであることを明らかにした． 

【ロボットが人間の顔の位置・姿勢を実時間
で認識する方法の確立】 

人間の顔を含む頭部の位置の３変数と姿
勢の３変数をビデオカメラの信号の送信速
度(１画面あたり３３ms)に遅れることなく
実時間で計測する機能は，患者ロボットが看
護学生の注射トレーニングを観察・評価する
上で基本的な要素技術である．すでに提案し
た「１－step GA」と名づけた実時間最適化
手法により計６変数の実時間計測が可能で
あることを確認した． 

 

３．現在までの達成度 

②おおむね順調に進んでいる 

個性を持つ患者ロボットの実現には，(1)

感情モデルの構築，(2)動作形状制御方法の確
立，(3)実時間認識・計測機能の確立，が基本
的かつ不可欠な技術要素である．これらの研
究要素について現時点でそれぞれ(1) 70%(2) 

50% (3)80%の達成度である． 

 

４．今後の研究の推進方策 
 
患者ロボットに人間認識機能，形状制御機

能，感情生成機能を組み込んで，患者ロボッ
トの全機能を完成させて，福井大学医学部看
護学科の学生を対象に注射訓練を行い，総合
的な個性と感情を持つロボットの注射訓練
効果を確認する実証実験を行う予定である． 
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〔その他〕 

2007 年 7 月 2 日に NHK のニュースで患者
ロボットが取り上げられた． 


