
１．はじめに

　日本では、1980 年が「ロボット普及元年」、
1985 年が「飛躍元年」と呼ばれ、産業用ロ
ボットが自動車産業や電気機械産業を中心に
発展し，現在、そのシェアは世界のトップを
占めている。しかしながら、その産業規模は
数 1000 億円と小さく、優れた研究開発者が

多数いるにも拘らず、低迷していたといえ
る。そのような状況に長く続いたが、21 世
紀を迎えたころ、ロボットに新しい潮流が流
れた。サービスロボット、ソーシャルロボッ
トといわれる、人間と共存するロボットの誕
生である。アザラシ型メンタルコミットロ
ボット「パロ」、エンタテインメントロボッ
ト AIBO がその代表である。筆者らは 1999
年より AIBO を高齢者介護への応用、ロボッ
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要　旨
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Abstract
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ト・セラピーの研究に着手した。その後、計
測自動制御学会システムインテグレーション
部門ロボット・セラピー部会設立に伴い、部
会メンバや共同研究者と協力しながら、研究
を進めてきた。2005 年筑波学院大学に着任
と同時に、当大学でもロボット・セラピーの
研究を開始した。本稿は経営情報学科の発展
科目として本年度から「ロボット・セラピー」
が開講されたのを機に、これまでの筑波学院
大学におけるロボット・セラピー研究活動を
まとめたものである。

２．ロボット・セラピー

　人間は高齢化に伴い、認知症を発症するこ
とが多く、高齢者施設に入居する多くの高齢
者は何らかの認知症を患っているといえる。
認知症の治療あるいは症状改善には薬物療法
のほか、多くの非薬物療法が試みられている。
非薬物療法のひとつにレクリエーションがあ
る。レクリエーション療法のひとつであるロ
ボット・セラピーはアニマル・セラピーの動
物の代わりにペット・ロボットを用いること
から始まったが、最近ではロボットの特長を
生かした、効果的なセラピーを目指し、ロボッ
トという刺激により認知症者に感情・意欲創
出を誘発するロボット動作や介在方法などの
検討が進められている。
　また、ロボット・セラピーの応用分野とし
て小児病院での患者家族のケア、医療従事者
への支援などがある。
　本稿では筑波学院大学の卒業研究として、
これら 2 つの分野において検討してきたロ
ボット・セラピーに関する知見を報告する。

３．2008 年以前

　2005 年度において、筑波女子短期大学の
卒業研究として、AIBO ERS-7 が音楽に合わ
せてダンスをさせる試みを行ったが、主たる

研究は他大学（主として早稲田大学経営シス
テム工学科大成研究室）との共同研究が中心
であった。共同研究において、ロボットの動
作を選択することで、高齢者に様々な動き（身
体動作、発話、視線追跡）が誘発され、誘発
された動きを評価することで認知症の症状が
改善することが示された。
　当大学のロボット・セラピーの本格的活動
は、2007 年から土浦市特別養護老人ホーム

「滝の園」で始まった。当初は研究というよ
り、ロボット・セラピーを理解することが中
心であった。なお、滝の園での活動は、大学
祭に併設した「ロボット・セラピーフォーラ
ム in 筑波」において、滝の園のスタッフが
発表した。短期大学学生たちの活動、滝の園
における活動を図 1、図 2 に示す。また、ロ
ボット・セラピー部会学生研究発表会におい
て、学生たちがこれらの活動について発表し
た。

図1　筑波女子短期大学の卒業研究

図2　滝の園におけるロボット・セラピー
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　SD 法（Semantic Differential method）と
は心理学的測定法の一つで、ある事柄に対し
て個人が抱く印象を相反する形容詞句の対を
用いて測定するものである。それぞれの形容
詞句に尺度を持たせ、その尺度の度合いに
よって対象事項の意味構造を明らかにしよう
とするものである。今回のアンケート調査で
は、相対する形容詞句は下記の 12 を用いた。
　①　親しみやすい　　親しみにくい
　②　安心な　　　　　不安な
　③　感情を持つ　　　感情を持たない
　④　あたたかい　　　冷たい
　⑤　役に立つ　　　　役に立たない
　⑥　単純な　　　　　複雑な
　⑦　好ましい　　　　好ましくない
　⑧　生命がある　　　生命がない
　⑨　心が通じない　　心が通じる
　⑩　見た目が派手　　見た目が地味
　⑪　動きがある　　　動きがない
　⑫　機械的　　　　　非機械的
　アンケート調査では回答者に各ロボットの
印象を回答してもらうが、「どちらでもない」
の選択を無くすため、上記の相対する形容詞
句の間を 6 段階で回答する、6 件法を用いた。
また、アンケートの回答の偏りを抑えるため、
循環法（rotation method）と呼ばれる方法
を用い、カウンタバランスを取り、ロボット
を提示した。
　多次元尺度法（MDS：multi-dimensional 
scaling）は、個体間の親近性データを、2 次
元あるいは 3 次元空間に類似したものを近
く、そうでないものを遠くに配置する方法で、
データの構造を考察する方法である。
　具体的には 7 つのロボットの類似度を 1 対
のロボットを提示し、似ている―似ていない
の間を 6 段階に分割し、その程度を回答して
もらう。7 つのロボットがあるので、対の組
合せ数は 21 通りあるが、回答の偏りを抑え
るため、SD 法のときと同様、循環法にもと
づきカウンタバランスをとり、1 対のロボッ

４．2008 年

　2008 年度から卒業研究が始まり、当大学
における研究活動が本格化した。

４．１　セラピーロボットの印象調査
　ロボット ･ セラピーに用いられるロボット
は多種あるが、どのロボットを用いるのが適
しているかなど、セラピーに採用するロボッ
トに関する指針は特にないのが現状である。
そこで、セラピーに用いられるロボットから
受ける印象を調査し、各ロボットがどのよう
な位置づけにあるかを明らかにしようと試み
た。そして、セラピーにおいて、被験者が好
むロボットの選定、ロボットに対する被験者
の飽き対策などに生かすことを検討した。調
査対象としたロボットは図 3 に示す 7 つのロ
ボットである。調査は SD 法と多次元尺度の
2 つの手法を用いた。

　　 　　

	 ⒜パロ	 ⒝ AIBO	ERS-7

　　 　　

	 ⒞ AIBO	ERS-210	 ⒟ AIBO	ERS-310

　　 　　

	 ⒠ NeCoRo	 ⒡ ifbot

　　

	 ⒢子ぐま型ロボット

図3　対象ロボット
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ことを示す。結果は SD 法による分析結果と
ほぼ同様であり、パロと子ぐま型ロボット、
AIBO ERS-7 と ERS-210 がそれぞれ近い位
置にプロットされた。2 つの次元の意味は、
SD 法の結果を考慮すると、次元 1 は ｢生物
性｣、次元 2 は ｢身近の存在｣ すなわち動物
がイメージできることを表していると考えら
れる。

図5　多次元尺度法によるロボット分布

　ロボット ･ セラピーに用いられるロボット
7 種について、その印象を調査した。その結
果、AIBO ERS-7 と ERS-210、パロと子ぐま
型ロボットがそれぞれ似ているとの印象を持
たれることが分かった。2 種類の AIBO は機
械的であるが、複雑な動きをするロボットと
して、パロと子ぐま型ロボットは単純な動き
ではあるが、生物的なロボットとしての印象
を持たれている。他のロボットである ifbot、
NeCoRo、AIBO　ETRS-310 はその間に存在
するが、実際のセラピーでは好意を示す被験
者が存在し、それなりの好印象を持たれてい
る。以上の結果はロボット ･ セラピー活動に
おいて、被験者がロボットに飽きてきたとき、
ロボットを交代させるロボット選定の指針
や、被験者ごとにオーダーメイドのセラピー
を行う指針が得られたと考える。

トを提示した。
　本アンケート調査における回答者は、ロ
ボット・セラピー活動に参加していた大学生、
セラピーを実施した高齢者施設のスタッフ、
看護学専攻学生、高校生、総計 128 名である。
その構成は 10 代 36 名（男子 11 名・女子 25
名）、20 代 77 名（男性 20 名・女性 57 名）、
30 代 6 名（男性 2 名・女性 4 名）、40 代 3 名

（男性 1 名・女性 2 名）、50 代 2 名（男性 1 名・
女性 1 名）、60 代 4 名（男性 2 名・女性 2 名）
である。
　SD 法で得られた多変量データに対し、主
成分分析を行った結果、第 1 成分には、「親
しみやすい」「安心な」「感情を持つ」「あた
たかい」「好ましい」「生命がある」がプラス
成分として、「機械的」がマイナスの成分と
して抽出された。また、第 2 成分には、「動
きがある」「機械的」がプラス成分として、「単
純な」がマイナス成分として抽出された。第
1 成分は『生物的』という特性を表し、第 2
成分は『行動的』という特性を表していると
考えられる。図 4 は 2 つの主成分に対する 7
つのロボットの主成分得点の平均点を 2 次元
にプロットしたものである。横軸が第 1 成分

（生物的）、縦軸が第 2 成分（行動的）である。

図4　ロボットの主成分分析

　多次元尺度法による分析を結果を図 5 に示
す。図 5 において、近い距離にあるものは
似ており、遠くに位置するものは似てない
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ムの大きな違いは施設内の移動（トランス）
である。

図6　ワーカの活動（ワークサンプリング法）

　グループホームでは介助なしで歩ける入居
者がほとんどなので、移動のためにかかる時
間がほとんどない。ワーカ A が主に記録や
レクレーションを担当し、ワーカ B が食事
介助や雑務を担当する。また、食事担当者は
食事全般を担当し、入居者との会話が一番多
かった。
　移動の多い特別養護老人ホームにおいて、
移動を除いた業務を見ると 4 年未満が排泄介
助や移動、4 年～ 6 年が食事準備、食事介助、
入浴介助などの介助業務、6 年以上が記録や
会議などの事務的な業務の割合が高かった。
四大介護といわれる食事、排泄、入浴、移動
が職歴により分担されていることが分かる。
　アクティカルには運動の程度と頻度に対応
した電流を発生するアクセロメータが内蔵さ
れており、発生電流の積算値が記録される。
その値がデジタル変換されアクティビティカ
ウントとして記録される。アクティビティカ
ウントは人に依存することがほとんどなく、
アクティビティカウントが大きいものほどよ
り激しい運動をしている。2 つの施設の業務
を比較するため、データが偏らない時間帯と

４．２　高齢者施設におけるワーカ業務と
　　　	入居者の活動
　超高齢社会を迎え、施設に入居する高齢者
は増加し、施設における介護ワーカの仕事は
厳しく、かつ労働力不足が恒常的になってい
る。そこで、介護ワーカの業務の課題を具体
的に調査した。また、入居高齢者が施設でど
のように生活しているかを明らかにして、ロ
ボット・セラピーが生活にどのような効果を
与えているかを調査し、レクレーションの重
要性を検討した。
　特別養護老人ホームとグループホームにお
いて、ワークサンプリング法と ITC 社の携
帯式行動量測定装置アクティカルによるアク
ティビティ測定の 2 つの方法で、介護ワーカ
の業務を調査した。対象の施設の概要を表
1 に示す。表 1 において、入居者の比率は週
40 時間以上労働しているワーカを 1.0 人、週
20 時間労働するワーカを 0.5 人として、ワー
カ総人数で入居者数を除して求めた。

表1　施設の概要

　ワークサンプリング法を用いて、対象とな
るワーカが 1 日にどのような業務をどれだけ
行っているかを調査し、施設内においての作
業分担について分析する。グループホームで
は、ワーカ 3 人（ワーカ 2 名、食事担当者 1 名）
の行動を 9：00 から 15：00 まで 15 分おきに
6 日間観測した。特別養護老人ホームについ
ては、介護職歴 2 年未満、2 年～ 4 年、4 年
～ 6 年、6 年以上の 4 タイプのワーカについ
て観測されたデータを用いた。結果を図 6 に
示すが、グループホームと特別養護老人ホー
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　次いで、グループホームの入居者の活動を
ワークサンプリングにより、入居者の一日の
活動状況を調査した。午前 9 時～午後 4 時
で 5 日間実施し、15 分間隔で入居者の活動
をチェックした。その結果を図 7，8 に示す。
ロボットがなかったときとロボットあったと
きの入居者活動分析を比較すると、ロボット
を用いたレクリエーションを実施すること
で、入居者の単独行動と考えられるテレビ鑑
賞時間、睡眠（昼寝）、一人でいる時間が低
減され、45％から 36％となる。これはロボッ
ト・セラピーにより入居者の社会的活動が向
上したと考えられる。データ数は少ないが、
高齢者施設におけるレクレーションの重要性
を示す結果である。

図7　入居者活動分析（ロボットなし）

図8　入居者活動分析（ロボットあり）

４．３　ロボットが人に及ぼす影響
　ロボット・セラピーを普及させるには、ロ
ボットが人にどのような影響を与えるかを明
らかにすることが重要である。そこで、脳機
能研究所（株）製の脳波計測システムを用
い、人がロボットと関わるときの脳波に対し

して昼食時を選び、同年代のワーカ 2 名ずつ
についてアクティビティカウントデータを採
取した。その結果を表 2 に示すが、入居者の
介護度の高さとワーカと入居者の比率にアク
ティビティカウント（仕事量）の大きさは比
例していることが分かった。
　また、アクティカルを用い、昼夜勤務の比
較を行った。周りのワーカと協力し事故など
が起きても対処がしやすい日勤帯に比べ、夜
勤帯では最小限のワーカのみで業務を行う。
夜勤帯業務では、巡視や排泄介助などが主で
入居者との接触が極めて少ない。日勤帯と夜
勤帯でのアクティビティ、歩数を測定した。
測定時間は日勤帯：9 時間（うち 1 時間休憩）、
夜勤帯：15 時間（うち 2 時間仮眠）である。
その結果を表 3 に示すが、グループホームで
は介護度の低い入居者が多く、日勤帯ではつ
きっきりの介護というものは少ない。それに
対して、夜勤帯では 1 人で 2 つのユニットの
入居者の対応をするため、ユニット間の往復
が多くなり、アクティビティの上昇がみられ
る。一方、特別養護老人ホームにおいて、入
居者が睡眠をとっている夜間帯にも日勤帯と
変わらない結果が出た。日勤帯に多い移動が
少ない反面、体位変換や更衣業務において、
アクティビティが上昇している。いずれの施
設でも夜勤は厳しい勤務である。

表2　ワーカの活動（アクティカル測定）

表3　日勤と夜勤
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図9　ロボットからの問いかけ

図10　人からの問いかけ

４．３．２　ロボットのビヘイビア
　高齢者施設で実施されているレクレーショ
ンに音楽療法がある。ロボット・セラピー
に音楽を導入しようとする試みは、短期大
学の卒業研究で行い、良好な結果を得てい
た。そこで、ロボットの動きに音楽を取り込
んだビヘイビアを作成し、人の反応を脳波の
感性スペクトル解析により分析した。具体
的には「AIBO マスタースタジオ」を使い、
AIBO210 で以下の 3 つのプログラムを作成
した。
①  AIBO が無音状態でダンス踊るプログラ

ム（動き）
②  AIBO から音楽が流れ、AIBO が動かない

プログラム（音）
③  AIBO から音楽が流れダンスを踊るプロ

グラム（動き + 音）
　なお、音楽は被験者が学生であるので、最
近の流行ということで J ポップ系の音楽とし
た。

感性スペクトル解析を行った。実験は人が問
いかける場合とロボットが問いかける場合の
差異、ロボットのビヘイビアによる人の反応
の差異の 2 つの項目について行った。

４．３．１　問いかけ
　記憶能力の改善を目的とした「カードゲー
ム」を想定し、被験者は題にあうカードを選
んでもらうというゲームをロボットあるいは
人と行った。表 4 に示す態度が違う 3 種類の
問い掛け動作を作成し、ロボットと面識のな
い人（女性）とロボットが被験者（男性）に
対して問い掛け行う。ロボットは富士通研究
所が開発中の「子ぐま型ソーシャルロボット」
である。

表４　問いかけと動作

　実験結果の例を図 9、図 10 に示す。ロボッ
トと人の問いかけに対して、被験者の 4 つの
感情（喜怒哀楽）にはあまり差はなかった。
しかし、覚醒を示す値がロボットの問いかけ
の方が人の問いかけに比べ高くなり、被験者
がロボットに興味を持ったと考えられる。簡
単な実験ではあるが、ロボットは人を引き付
ける能力がある。
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図13　「動き +音」の解析結果

５．2009 年

　2008 年度におけるロボットの働きかけが、
人への影響が大きいとの結果を受けて、「子
ぐま型ソーシャルロボット」の会話機能を用
い、高齢者ならびに小児患者を対象とするセ
ラピーの検討を行った。

５．１　高齢者リハビリ
　高齢者の認知症は、リハビリ方法を工夫す
ることでその症状が緩和されるといわれる。
ロボット・セラピーは、学生ボランティアな
どセラピストとしては素人でも、様々な効果
が見られる。そこで、作業療法士がいなくて
もロボットを使用することで、同様な認知症
改善のリハビリを実施しようと試みた。
　高齢者リハビリを目的に「カードゲーム」
を 4 種類作成した。その一つである「果物ゲー
ム」のシナリオを表 5 に示す。

表5　「果物ゲーム」シナリオ

図 11、図 12、図 13 に解析結果を示す。3 つ
のプログラム「動き」「音」「動き + 音」に
はそれぞれ効果があるが、「動き＋音」のプ
ログラムは 4 感情の変化が大きい。変化が大
きいということは脳の神経系刺激を与え、脳
に活性化を促していると考えられ、効果が大
きいと考えられる。また、「動き」「音」のプ
ログラムは、4 感情が低く出ているのが分か
ります。これは、音楽療法の効果と同じよう
に、ストレスや感情障害を沈静化する効果が
出ており、さらに、「音」は集中している時
間が一定になっていることから、音楽を楽し
んでいると考えられる。また、「動き + 音」
のみが沈静化ではなく、活性化している理由
は、音楽を楽しむだけでなく、ロボットの動
きが音楽を活して、脳に良い刺激を与え、「動
き」のみや「音」のみとは異なる活性化効果
を出していると考えられる。

図11　「動き」の解析結果

図12　「音」の解析結果
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６．2010 年

　2010 年度は前年度の引き続き、子ぐま型
ソーシャルロボットの会話機能を応用した研
究を行った。

６．１　高齢者施設にて
　レクレーションゲームの進行をロボットが
発話機能を用いて実施する、カード並べゲー
ム（高齢者 1 人）とかるたゲーム（高齢者複
数）を試行した。
　カード並べゲームは記憶能力の改善を目指
したもので、3 枚または 4 枚のカードを指定
された順に並べるゲームである。1 人の高齢
者とセラピストとロボット・オペレータの 3
名でゲームは実施し、ゲームの説明（イント
ロ）、ゲーム実施、エピローグの 3 つのフェー
ズからなる。各フェーズともロボットが高齢
者へ話しかけることで進行するが、高齢者が
正しい反応・動作をしないときは、ロボット
による話しかけ、セラピストによる関与の順
で高齢者へ修正指示・促しを行う。ここで、
ロボットからの話しかけは、オペレータのパ
ソコン操作で行われる。能力評価は、修正指
示・促しの回数で評価し、回数が少ないほど
能力が高いとする。図 14 はカード並べゲー
ム実施状況である。試行の結果、介護スタッ
フは老人性難聴のほか、ロボットの音声が高
音域であるので、高齢者は聞き取りにくいの
ではないかと指摘している。また、用意した
カードが少なかったこともあり、十分な評価
には至らなかったが、試行は特別なスキルを
必要とせず、今後の可能性を得られた。
　かるたゲームは感情コントロール能力・社
会的関係構築能力の改善を目指しもので、ロ
ボットがかるたを読み、2 つの組に分かれた
高齢者がかるた取りを競争するゲームであ
る。ゲームの説明、かるた取り（かるたの読
み手はロボット）、勝負の結果説明・エピロー

　ゲームは、ゲームの理解→カードを決める
→カードを取る→カードの確認→終了という
流れで進められる。カードを選ぶ知的動作、
カードを取る身体的動作を高齢者に実施させ
ることで、認知症改善を試みた。そして「う
なずき理論」を参考にし、ロボットに「うな
ずく」という動作をさせ、被験者が興味を持っ
てゲームを進められるよう工夫した。また、
セラピストには「返事をして」など簡単な促
しなど、簡単な役割のみを与え、新人セラピ
ストでもゲームを進行できるようにした。
　高齢者リハビリにおいては、被験者から「楽
しかった」「よかった」という言葉をいただ
くことができた。また、スタッフからも「誰々
さんはくまさんが来るのをいつも楽しみにし
ているんですよ」などの意見をもらった。

５．２　小児医療
　小児医療において、手術・検査を受ける
子どもの発達段階、過去の医療体験などを
考慮した上で子どもへの検査説明や子ども
と親への心理社会的サポートを行うチャイル
ドライフスペシャリストが注目されてきてい
る。このような目的で拓殖大学岡崎章教授が

「Smile」というソフトウェアを開発している。
岡崎教授の許可を得て、その会話部分をロ
ボットに代用させ、ロボットのエンタテイメ
ント性による小児の説明への引き込み効果を
引き出そうとした。看護師支援用ソフトウェ
アの手術前のものを用い、「今日は病院にお
泊りするよ」「今から点滴をするよ」などと
いった子どもが理解できる言葉をロボットが
発しながら自動的に手術前のプレパレーショ
ン（準備）を進めるようにした。
　小児向けプレパレーションについては実験
にまで至らなかったが、「くまロボットに代
用させた Smile について、小児病院にてアン
ケート調査を行った。調査人数が少なく、信
頼性高いデータとはいえないが、「可愛い」「楽
しい」との回答が多かった。
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せ、小児を惹きつけ、検査時の不安や恐怖感
を緩和するプレパレーションを支援すること
を検討した。そのため、プレパレーション前
に子ぐま型ロボットと小児が友達になること
を目的に、ゲームなどの遊びを行うことを試
みた。試作したゲームはポケモンクイズであ
り、子ぐま型ロボットのタッチセンサーを使
用し、小児が子ぐま型ロボットの耳・手を触
ることで解答し、正解か不正解かを子ぐま型
ロボットが答えるという形式にした。図 16
はポケモンクイズをする子ぐま型ソーシャル
ロボットである。

図16　ポケモンクイズ

　数名の小児にポケモンクイズをした。いず
れの場合も、すぐにロボットに慣れ、クイズ
を楽しんでいた。実験に参加した小児とその
保護者、看護師にロボットの印象を調査した
ところ、小児からは「かわいい」「遊べて楽
しかった」「また遊びたい」などの回答があっ
た。また、「くまロボットとぬいぐるみどち
らがいいですか？」という問いに対し、「く
まロボットのほうがいい」と答えてくれる小
児が多かった。保護者からは、「かわいい」「く
まロボットがいつも病院にいたらいい」「ぬ
いぐるみやおもちゃよりくまロボットのほう
がいい」などの回答があった。小児病棟には
ぬいぐるみ等の玩具が置かれているが、｢こ
のロボットは話もできる｣ という保護者、看
護師の言葉が印象的であった。実験回数は少

グからなり、カード並べゲームと同様、高齢
者が正しい反応・動作をしないときは、ロボッ
トによる話しかけ、セラピストによる関与の
順で高齢者へ修正指示・促しを行う。図 15
はかるたゲームの実施状況である。ゲームで
は、普段は活動が少ない高齢者がかるたを積
極的に取りに行くなど、予想した行為が生じ
たが、2 名の間でかるたの譲り合いなど、予
想外の行為も生じた。多発した予想外の行為
はゲームで活性化されたものであり、肯定的
な評価すべき内容と考える。

図14　カード並べゲーム

図15　かるたゲーム

６．２　小児病棟にて
　小児医療現場では、子供に与える身体的・
精神的ストレスを最小限にすることが重要な
課題となっている。検査や手術時のプレパ
レーションにおいて、ビデオによる検査の説
明を生き物感ある子ぐま型ロボットにやら
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持ったら、その話題のつながりのあるものを
深く聞いていくようにした。また、ロボット
操作者が会話をスムーズに行えるよう、「挨
拶」、「出身地」、「天気」、「食べ物」、「趣味」
などに関し、事前に質問例、回答例を用意し
た。
　試行の結果、高齢者がいつもより喋ってお
り、感心したなどの意見をスタッフからいた
だいた。ロボットの自由度は 2 と少ないが、
操作者による会話機能が有効であることを示
すと考えられる。

図17　ロボットシステム

８．おわりに

　わが国はロボット大国といわれるが、産業
規模は小さく、今後のロボットの真なる普及
には「作る技術」と「使う技術」の 2 つ技術
確立が不可欠と考える。ロボット・セラピー
はアニマル・セラピーの動物をペットロボッ
トで代替しようとする試みから始まった。し
かし、無線 LAN を介した遠隔操作、会話機
能など、ロボット特有の機能、運用方法が開
発され、アニマル・セラピーとは全く異なる、
独自のセラピーを確立しつつある。筑波学院
大学でも、ロボット特有の機能を有効活用し、
高齢者、あるいは小児患者に身体動作、発話、
視線追跡などの行為を自発的に誘発するセラ
ピーを検討している。今後、超高齢社会を迎

なかったが、関係者への受け入れはスムーズ
であり、会話機能を有するロボット応用に関
し、小児病棟は有望な分野と考えられる。検
査のプレパレーション支援へのロボット応用
など、ニーズ開拓が望まれる。

７．2011 年

　操作者が離れた場所から実時間でロボット
の発話と動作を自在に行えるロボットオリヒ
メミニ（オリィ研究所製）4）を用い、被験者
との会話内容を高齢者の認知レクレーション
に有効といわれる回想療法にもとづくロボッ
ト・セラピーを検討した。
　図 17 に実験に用いたロボットシステムを
示す。ロボットはインターネットに接続され
た 2 台のパソコン PC1、パソコン PC2 を用
いて動作する。PC1 は操作者用であり、PC2
はロボット制御用である。操作者は PC1 の
キー操作で希望するロボット動作をインター
ネット経由でオリヒメサーバ（オリィ研究所
運営）へ送信する。オリヒメサーバはキーの
状態にもとづきロボットの制御信号を PC2
へ送信し、ロボットが動作する。ロボットは
首の回転、屈曲の 2 自由度を有している。ま
た、skype を介して操作者の音声はロボット
のスピーカから発声され、ロボットに設けた
マイクから被験者の音声を操作者は聴くこと
ができる。ロボットには Web カメラが装備
されており、被験者の状態を操作者は見るこ
とができる。
　回想療法は、高齢者が頻繁に過去を回想す
ることに着目して生まれた。過去の楽しかっ
たこと、嬉しかったことなど、それらを懐か
しく思い出すことで精神の安定が得られ、認
知レクレーションとして有効といわれてい
る。しかし、過去にはネガティブな事柄もあ
るので、それらの配慮が必要である 5）。そこ
で、被験者が答えられやすい、当たり障りの
ないものを選び、被験者がその会話に興味を
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