
車椅子移乗動作学習のための患者ロボットシステムの開発 
 

近年の看護教育の現場においては，安全管理や倫理上の問題から，看護学生らが実際の患者に

触れる機会が減少するという問題が生じている．我々はこれまでこのような問題に対して，図１

に示すような教育用の患者ロボットを開発するというアプローチで解決に取り組んできた[1][2]．

実際の患者の動きを模擬したロボットを用いて練習を行うことで，誤った操作で患者に怪我をさ

せてしまうことの心配も無く，使用者は実際の患者には行えないような，様々な動作を試しなが

ら看護動作を学習することができる.このロボットの仕組みとしては，ロボットの腰に取り付けら

れた力センサーで看護師から加えられた力を計測し，その力に応じて足関節，膝関節，股関節部

分に設置されたモーターを制御し，看護師から加えられた力に応じたロボットの運動反応を実現

している． 

 本研究ではさらに，実際の人を対象として車

椅子移乗動作の実測を行い，その際の患者-看

護師間の力の相互作用の関係をモデル化し，ロ

ボットに組み込むことで，看護師から加えられ

た力に対してよりリアルな応答をする患者ロ

ボットの開発に取り組んだ[3]．具体的には，ま

ず，実際の人を対象として車椅子移乗動作時の

患者に加えられる力と，それに対する応答とし

ての患者の立ち上がり動作を，光学式モーショ

ンキャプチャカメラシステム及び地面反力系

を用いて計測した．その後，計測した力と患者

の動きのデータを基に，アドミッタンス制御則

を用いて車椅子移乗動作における患者-看護師

間の力の相互作用の関係をモデル化した．アド

ミッタンス制御では，看護師から加えられた力

を入力として股関節部分の位置や姿勢を制御

した．これによって看護師から加えられた力に

対する，患者の動きや姿勢の変化を再現するこ

とで，看護学生等などの学習者は「こういった

力の加え方をした場合には，患者はこう動く，なのでこれ以上大きな力を加えることは危険であ

る」といった，患者を扱うための力加減を学ぶことができる．  

 その後，実際に開発したロボットを用いて検証実験(図 1)を行ない，患者ロボットが看護師か

ら加えられた力の大小を判別し，フィードバックが可能なことを明らかにした．今後はさらに，

様々な症状の患者の実測データを取り入れることで，一台のロボットで多様な症状の患者との接

し方を学習することのできるロボットシステムの開発などが期待される． 
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Fig.1 患者ロボットの概要と検証実験の様子 


