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要　旨

　我が国は超高齢社会を迎え、常勤医師のいない特別養護老人ホームでは、入居者の認知症の
症状改善のため、施設スタッフやボランティアがさまざまなレクレーションを非薬物療法とし
て実施している。ロボット・セラピーもそのひとつであり、高齢者のほか、小児病棟での応用
が期待されている。筑波学院大学では開学以来、ロボット・セラピーに関する研究活動を推進
してきた。2017年度は厚生労働省「介護ロボットを活用した介護技術開発支援モデル事業（認
知症の見守り支援）」の一環として実施したロボット・セラピー活動を写真集と動画にまとめた。

キーワード： ロボット ･セラピー、高齢者介護、認知症、スマート・コミュニティ、インクルー
シブロボット

Abstract

 Japan is under a super-aged society, and various recreations are executed to improve the 
elderly people＇s dementia. The robot therapy is the one of recreations for the elderly people with 
dementia, and is thought to be useful to encourage pediatric patients who stay at the hospital for 
long term. This report records the activities of robot therapy in Tsukuba Gakuin University in 2017 
as image.

1 ．はじめに

　認知症高齢者の介護における困難さは、高
齢者とのコミュニケーションが円滑にできて
いないことが一つの大きな要因であると考え
られる。「見守り介護」というと、離床セン
サに代表されるような高齢者の問題行動を監

視するものが代表的なものであるが、本研究
では「見守り介護」の観点を監視ではなく、
認知症高齢者が参加できる楽しく、安心なコ
ミュニケーションの場の創成におき、ロボッ
トを活用した見守り介護技術を開発すること
を目的とする。
　本研究で検討したロボットを活用した見守
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り介護は、ロボットを用いるレクレーション
である。ロボットの存在が高齢者と介護ス
タッフとのコミュニケーション、あるいは高
齢者同志のコミュニケーション創成に寄与
し、楽しく、安心できるコミュニケーション
の場の創成をもたらすレクレーションを開発
する。そして、開発したレクレーションが認
知症高齢者のコミュニケーション機会の増
加、コミュニケーション能力向上を実験的に
検証した。本稿は筑波学院大学における2017
年度のロボット・セラピー研究活動を映像記
録としてまとめたものである。

2 ．ロボットを用いるレクレーション

2 ．1　導入ロボット
　本研究では 2種類のペット・ロボットと 2
種類のトイ・ロボットを用いる。

（1）AIBO ERS-310（ペット・ロボット）
　ERS-310はかわいいイメージの犬型ロボッ
トであり、このロボットがリーダとなり、ラ
ジオ体操などを高齢者が行い、普段は動きの
少ない高齢者に活発な動きを促すことを期待
する。

（2）AIBO ERS-7（ペット・ロボット）
　ERS-7は生き物のごとく動き、様々な動作
ることができる。タブレット端末から無線
LANを介して、遠隔操作する機能がある。
本研究では遠隔操作機能を活用し、自由に
ペット・ロボットを操作し、レクレーション
を実施した。

（3）ユメル・ネルル（トイ・ロボット）
　ユメル・ネルルは上記の 2つのロボットと
異なり、動きは少なく、会話、歌を特徴とす
るトイ・ロボットである。トイ・ロボットと
触れ合う状況を創成し、高齢者が満足する、
楽しいレクレーションを提供する。

2 ．2　開発したレクレーション
　ペット・ロボットとトイ・ロボットを用い、
高齢者にコミュニケーションの場を創成する
レクレーションを開発することを目的とす
る。そこで、ロボットの特徴を生かし、レク
レーションの要素が異なる 3種類のレクレー
ションを開発した。

Fig. 1 　トイ・ロボットとの触れ合い

Fig. 2 　ペット・ロボットと体操

Fig. 3 　ペット・ロボットと玉入れゲーム
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（1）トイ・ロボットと触れ合い
　体験者がトイ・ロボット　ユメル・ネルル
の手のひらを握り、センサ（スイッチ）を押
す、お腹を触る、頭を撫でる、抱っこをする
と、ユメル・ネルルは話をしたり、歌を歌っ
たりする。介在者は体験者にこれらの動作を
することを促したり、手本を示したりする。
Fig. 1に体験者がユメル・ネルルとセンサを
介して触れ合う様子を示す。

（2）ペット・ロボットと体操
　ペット・ロボットがインストラクターにな
り、複数の体験者が体操を行うレクレーショ
ンである。 4台の AIBO ERS-310がラジオ体
操と365歩のマーチを音楽に合わせて、体を
動かし始める。体験者はその動きに合わせ
て、身体を動かす。Fig. 2にその様子を示す。
このレクレーションは 1回目と 3回目は「ラ
ジオ体操」、2回目は「365歩のマーチ」であ

り、1回目と 2回目の間と 2回目と 3回目の
間に、次に述べる「ペット・ロボットと玉入
れゲーム」を行う。

（3）ペット・ロボットと玉入れゲーム
　このレクレーションは複数の体験者にピン
ポンボールが入るケースを配り、籠を背中
に載せ、遠隔操作され動き回る 2台の AIBO 

ERS-7に向かって、体験者がピンポンボール
を投げ入れるゲームである。ピンポンボール
には 2種類の色がついており、色に分かれて
競争するゲームになっている。体験者全員の
ケースの中のピンポンボールがなくなると、
籠の中のピンポンボールの数を数え、ゲーム
を終える。Fig. 3にゲームの様子を示す。

2 ．3　レクレーションの流れ
　レクレーションは以下に示すように、5つ
のフェーズからなる。

Fig. 4 　トイロボットとの触れ合い（導入部）
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（1）レクレーション導入
　テーブル上にユメル・ネルルを複数台（高
齢者人数分）置き、高齢者はテーブルを囲み、
ユメル・ネルルと触れ合うことで、ロボット
に馴染んでいく。また、介在者はレクレー
ションへの参加を促していく。

（2）ラジオ体操
　 4台の ERS-310のしっぽを上にあげる（同
時に）と、ラジオ体操を始める。介在者は高
齢者に一緒に体操をするよう促す。

（3）玉入れ
　籠を背中に載せた ERS-7を遠隔操作で高齢
者の前を動かしていき、高齢者にピンポン
ボールを白・オレンジ競争で籠に入れるよう
促す。制限時間、あるいは籠が満杯になると
ロボットを止め、入ったボールを数え、勝敗
を決める。ロボットは動いては止まる動作を

繰り返していく。ボールを入れるよう高齢者
に促すことで、ゲームを盛り上げる。

（4）365歩のマーチ
　 4台の ERS-310が再度登場し、365歩の
マーチを踊り、高齢者に一緒に歌い、介在者
は踊ることを促す。

（5）玉入れ（ 2 回目）

（6）終了体操
　 4台の ERS-310が再度登場し、ラジオ体操
を行い、終了とする。
　レクレーション導入のロボットとの触れ合
い、ロボットと体操、ロボットと玉入れの動
画のスナップショット（ 1秒ごと、6コマ）
を Fig. 4から Fig. 6に示す。ロボット・レク
レーションは 2つのグループに分かれて実施
することで、互いに競争し、仲間同士では協

Fig. 5 　ロボットと体操
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力しながら活動している。図では 2つのグ
ループごとに示している。

3 ．ロボット・セラピー活動記録

　ロボットを使用し、3つのレクリエーショ
ン①ロボットとの触れ合い②ロボットとラジ
オ体操③ロボットと玉入れを行った。①はレ
クリエーションの導入部において高齢者がロ
ボットに親しむことを狙う。②はレクリエー
ション内容の切り替えと終了時に行い、レク
リエーションにめりはりをつけている。③は
高齢者の競争心を仰ぎ、活発な活動を引き出
す。この 1年間に及ぶ変化を記録した一つの
例を Fig. 7、Fig. 8に示す。
　高齢者は 3つのレクリエーシにおいて当初
はあまりロボットに興味を示さなかったが、
回を重ねるごとに笑顔が増え、自らロボット
に手を伸ばす姿や玉入れでは立ち上がって取

り組む姿、レクリエーションに集中し楽しむ
姿が多く見られるようになった。

4 ．おわりに

　本報告は2017年度に筑波学院大学で研究開
発したものをまとめたのである。ヒューマノ
イド型ロボット NAOは世界中の大学で広く
プラットホームと応用されてロボットであ
り、ロボット・セラピーへの応用が期待され
ている。
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Fig. 6 　ロボットと玉入れ
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