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　Clinical interventions with the use of Human-Robot Interaction (HRI) are increasingly common in health care field. In this article, 

previous studies on clinical application of HRI with a focus on the field of health care including mental health are reviewed. Total of 54 

articles are extracted. The main targets of these articles are autism spectrum disorder, elderly people with or without cognitive impairment, 

physical rehabilitation, learning support, and schizophrenia. Several challenges in the clinical application of HRI are also identified 

including safety, providing personalized care and service, autonomy and ethical issues, and trust and over trust.
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１．はじめに

Human-Robot Interaction（HRI：人とロボットの相
互作用）の研究は，International Conference on Human 
Robot Interactionが最初に開催された2006年頃から
徐々にさかんになり，工学，心理学，デザインを融合

するような領域の研究が増加している１）。それまでロ

ボット工学の領域では，産業用ロボットなど，道具や

労働力としてのロボット開発の研究が中心だったが，

ロボット工学の技術が進むにつれて人間が生活をする

場でロボットが用いられるようになり，それに伴って

人間とロボットの交流（interaction）をテーマとした
研究がさかんになってきた２）。

例えば，ロボットが階段を昇降したり，荷物の入っ

たカートを移動させたりするとき，ロボットは周囲環

境と自分自身の物理的距離を感知して機能すればよ

い。しかし，ロボットが会社でコーヒーを配るタスク

を課せられたとき，ロボットは環境と自分自身の物理

的距離の把握だけでなく，人間の存在を感知する，誰

にコーヒーを渡すのかを理解する，利用者との適切な

距離をとりながら適切な態度で接する，「ありがとう」

と言われたら「どういたしまして」と返事をするなど

の社会的ルールを理解して行動を制御する必要があ

る１）。このような社会的ルールは人間にとっては明白

であっても，ロボットにとっては未知であり，操作者

からの指示，あるいはロボットの学習・適応技術が必

要である。

もともとロボットは人工的な労働者として定義され

ていたが，産業界への応用や自動制御，サイエンス

フィクションのメディアなどによって，「ロボット」

の意味は多様になっていった３）。ロボットの定義は利

用される状況やその背景，利用者，ロボットに課せら

れたタスクなどによってさまざまであり，共通の定義

は明示されていないが，本論考で取り扱うロボット

は，Youngら３）の定義に倣い，⒜個人あるいは公共の
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環境で個人やグループと一緒に働く，⒝その環境にお

いて動的な存在感がある，⒞環境を“知的に”洞察し

て解釈し，身体的に交流することができる機械であ

る，とする。

近年，メンタルヘルスを含むヘルスヘア領域にHRI
を応用させる動きが増えている。ヘルスケア領域で用

いられるロボットは，主に社会交流型ロボット

（socially interactive robot）と社会支援型ロボット
（socially assistive robot）である。社会交流型ロボット
は，感情の表現と認識，言語によるコミュニケーショ

ン，視線やジェスチャーなどの非言語的手がかりを駆

使しながら，人間と社会的交流を行なうことを主な目

的としたロボットである４）。社会支援型ロボットとは，

人間との言語的・非言語的なコミュニケーションを通

して社会構成員の一員として機能しながら，学習支

援，身体的補助，日常生活支援，服薬のリマインドと

いったタスクの遂行を目的としたロボットである５）。

HRIに携わる研究者たちは，人間の日常生活のさま
ざまな場面で利用できるロボットの開発を目指し，研

究の対象を基礎的技術から社会実装へと移行してい

る２）。その結果，ロボットは単なる道具ではなく，人

間の協働者，話し相手（companion），案内人，指導者
や教員など多様な社会的役割を担うようになってき

た１）。

ヘルスケア領域でのロボットの実装は，高齢者，子

ども，障害や疾患を持つ者を対象に，精神的安定，

ソーシャルスキルの獲得，精神的症状の軽減，身体的

運動の動機づけ，認知機能の獲得・向上・低下予防な

どをターゲットとした介入が試みられている。効率的

な介入のために，最近では利用者のエンゲージメント

（積極的に取り組む姿勢）が注目されており，ロボッ

トに搭載されたカメラや音声認識機能などから得た情

報を元に，ロボットが自律的に個々の利用者に合わせ

た対応をして利用者のエンゲージメントを維持できる

かどうかを検証する研究が多く見られる６-８）。同時に，

利用者がロボットと居場所を共にしているときの居心

地，安心感，コミュニケーションのしやすさも重要な

研究テーマであり，ロボットが利用者の表情を観察し

て利用者が喜んでいるのか悲しんでいるのかを検知す

る機能や，ロボットが言語的コミュニケーションだけ

でなく，表情や身振りといった非言語的コミュニケー

ションを駆使してより自然に交流するための研究も散

見される３）。ロボットの機能だけでなく，外見のデザ

インも利用者のロボットに対する反応を左右する重要

な要因である。例えば，人型ロボット（ヒューマノイ

ドあるいはアンドロイドとも呼ばれる）の場合，人間

の容姿に近づければ近づけていくほど利用者のロボッ

トに対する親近感が増していくが，ある一定の度合い

に到達すると突然強い嫌悪感を抱き，人間と見分けが

全くつかない時点で再び親近感が上がる「不気味の谷

（uncanny valley）」という現象が明らかにされてい
る９）。利用者によっては，機械的な容姿のデザインや，

人間ではない架空の生き物や動物の容姿をしたデザイ

ンのロボットが好まれることもある。

HRIの社会的実装に関する研究は始まったばかりで
あり，今後ますます発展していくと考えられる。そこ

で，本論考の目的は，メンタルヘルスを中心としたヘ

ルスケア領域でのHRIの社会実装の取り組みに関する
先行研究をまとめ，HRIを臨床現場で使用する際の主
な課題を提示することとする。

２．方法

2021年７月31日までの論文を対象とした。論文デー
タ ベ ー ス は，Web of Science，Psycinfo，MEDLINE
（PubMed）を使用した。検索式は，「“human-robot 

interaction” + “mental health”」，「“human-robot interaction” + 
“physical health”」，「“human-robot interaction” + psychology」，
「“human-robot interaction” + psychiatry」とした。
論文抽出の適格基準としては，実際の利用者を対象

とした介入の実証研究が行われていること，除外基準

としては，会議録・レター・英語と日本語以外の論文

であること，ロボットやシステムの技術的あるいは基

礎的な研究であること，本研究で定義したロボット以

外のエージェントを使用していることとした。

３．結果

各論文データベースの検索結果数は，Web of 
Science が251件，Psycinfo が305件，MEDLINE
（PubMed）が188件であった。そのうち，重複する文
献を除外した結果，414件の論文が抽出された。適格
基準と除外基準に基づいて最終的に抽出された論文は

54件だった。
これらの論文の主なテーマとしては，自閉症

（Autism Spectrum Disorder：ASD），認知症・軽度認知
機能障害・高齢者，身体的リハビリテーション，学習

支援，統合失調症である。
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Ａ．臨床的利用

１．自閉症（Autism Spectrum Disorder: ASD）への介入
ASDは，アメリカ精神医学会の診断統計マニュア
ル第５版（DSM-5）10）によると，①対人社会性の質的
障害，②言語コミュニケーションの質的障害，③強い

こだわり，という特徴が認められる。具体的な症状と

しては，言葉の遅れ，反響言語（オウム返し），冗談・

皮肉・慣用句・たとえ話が通じにくいなどの言語的コ

ミュニケーションの障害，視線が合わない，表情や

ジェスチャーが不自然といった非言語的コミュニケー

ションの障害，身振りを真似る，他者と関心を共有す

るなどの他者との共有の障害などである。現時点で

は，ASDを完治させる方法は確立されていないため，
ASD治療の目標としては，生活スキルを向上させ，
生活の質（Quality of Life）を向上させることとされ
ている11）。

ASDに対する一般的な介入方法は年齢に応じて，
言語の改善を目的とする言語治療，対人行動の改善を

目的とするソーシャルスキルトレーニング，身辺自立

やコミュニケーションを含む日常的な行動の改善を目

的とした療育などがある12）。

このようなASDの介入に，人間の専門家と一緒に，
あるいは専門家に代わってロボットを用いる試みが始

まっている。今回抽出された文献の限りでは，２歳13）

から27歳14）までが研究対象となっており，対象者の

年齢に応じてターゲットとなる行動も異なっていた。

幼児や児童を対象とした研究では，共同注意13），模倣，

言語的コミュニケーション，発話15, 16），交互交代，視

線，注意移動17, 18），相手の表情認識19）の評価や習得を

目的にロボットが使用された。10代後半から20代を
対象とした研究では，日常場面あるいは職業面接場面

での言語的・非言語的コミュニケーションのトレーニ

ングを目的とした介入が行われた20-23）。

これらの研究の多くは人型ロボットを使用している

が，容姿，大きさ，どの程度人間に似ているかは一様

ではない。そのため，社会的交流場面においてASD
を持つ者は人間とロボットのどちらを好むか，あるい

はどのような容姿・機能のロボットを好むかといった

研究も複数認められる18, 24-29）。極端な好き嫌いはASD
の特徴のひとつであるため，効率的な介入のためには

対象者が好むデザインのロボットを使用することが重

要である25）。今回抽出された文献では，ASDを持つ者
は，人間よりもロボットへ視線や注意を向けることが

多く25, 28, 29），人間と接している時よりもロボットと接

している時の発話量が多く24），会話の相手として人間

よりもロボットを好む26）ことが示唆されている。ま

た，ロボットの中でも，３歳児は人間に酷似したロ

ボットよりもマスコット性の強いデザインのロボット

やタッチスクリーンに映し出されるアバターに目線を

向ける傾向が高く27），10代のASD児も人間に酷似し
たロボットよりもマスコット性の強いデザインのロ

ボットを好む傾向が高かった25）。さらに，ASDを持つ
子どもには利用者からの接触を感知して反応する

（e.x., 子どもがロボットを抱擁したときにロボットが
音声や身体の動きで肯定的な反応を示す）機能を搭載

しているロボットが好まれること18）が示唆された。

一方，アジア圏（日本）とヨーロッパ（セルビア）の

ASDを持つ子どもと人型ロボットとの社会的交流に
関しての文化差を検討した研究もある30）が，参加者

の年齢に大きな差があること，同一文化内でも個人に

よってロボットとのかかわり方に大きな差が認められ

ることから，文化的背景による差異に関する考察はさ

れていない。

ASDに関する多くのHRI研究では，既存のロボッ
トを利用してASDの特徴や使用目的に合わせたプロ
グラムが搭載されているが，ASDを持つ子どもの介
入のために基礎から開発されたロボットもある31）。

Kasperと呼ばれる人型ロボットは，ASDの治療およ
び教育を目的として2005年に開発されて以来，有効性
と機能性のアップデートを重ねてきた。現在利用可能

なバージョンは2014年に発表された第５版であり，
ASDに特徴的な他者視点取得などの訓練のためのソ
フトウェアが搭載されている31）。

さらに，HRIはASDのスクリーニングにも適用の
可能性を広げている。ASDは一般的に，保護者への
質問紙や，専門家による観察および保護者あるいは自

閉症が疑われる本人への構造化面接によって行われる

が，自閉症の専門家が遠隔操作するロボットとASD
の子どもが交流する場面を観察しながら子どものコ

ミュニケーションパターンを専門家が評価し，ASD
のスクリーニングに活用するという試みが見られ

る32, 33）。例えば，Romero-Garciaら33）は人型ロボット

Naoを使用し，幼児用自閉症スクリーニングである
Q-CHAT-10の10項目のうち，「子供の名前を呼ぶと振
り向くか」，「アイコンタクトを取ることができるか」

など６項目の行動を評価するために子どもとロボット

を交流させ，その様子をASDの専門家が観察して評
価した。その結果，Q-CHAT-10を用いて評価した時と
ほぼ同じ感度で自閉症をスクリーニングすることが可

能だった。
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このように，ASD児に対する介入にロボットを用
いることについて，ASDを持つ子どもの親や教育者
はどのように考えているのだろうか。Coeckelbergh
ら34）の報告によると，ロボットをASDの介入に利用
することに関しては肯定的な姿勢を見せるものの，専

門家に代わってロボットのみで介入を行うことに対し

ては否定的な傾向が高く，誰かの監視のもとでロボッ

トを利用することが望ましいという意見が多かった。

また，ロボットの容姿に関しては，人間や架空の生き

物よりも動物に似せたデザインのロボットが好ましい

という意見が多く聞かれた。

２．認知症・軽度認知機能障害・高齢者

認知症とは，DSM-５によると「１つ以上の認知領
域（記憶，注意，遂行機能，言語，知覚―運動，社会

的認知）において低下が認められる，認知機能低下の

ために日常生活の活動に支障がある，その認知機能低

下は意識障害がないときにも認められ，うつ病など他

の精神疾患によってうまく説明できない」と定義され

ている。現時点では認知症の根本治療薬は存在しない

ため，発症早期からの非薬物療法を含めた総合的な取

り組みが重要であるといわれている35）。非薬物療法の

中でも特に，運動療法，ゲーム・計算・音読などを介

して脳内の情報処理を刺激するような認知刺激療法，

音楽療法，回想法などは，認知機能低下の抑制や改善，

社会・人間関係の改善，行動・心理症状（BPSD）の
軽減などに効果があることが明らかにされている35）。

また，高齢者は若い世代に比べて，抑うつ感情，孤独

感，社会的孤立を経験することが多く，孤独感は身体

的・精神的な健康度にネガティブな影響を与えること

が知られているため，高齢者の精神的なケアも重要で

ある36, 37）。

そのような高齢者へのケアにロボットを用いること

で，高齢者の生活の質（QOL）の向上に加えて，医療・
介護スタッフや介護者の負担の軽減の効果が期待され

ている38）。認知症患者への介入で頻繁に使用されてい

る社会交流型ロボットが「Paro」である39-42）。Paroは
高齢者の孤独感軽減のために日本で開発されたアザラ

シの赤ちゃんをモデルにしたコンパニオンロボットで

あり，表面がふわふわとした手触りで利用者からの働

きかけに対して動きや鳴き声で反応する。Paroとの交
流は，認知症患者の笑顔や会話量の増加39），孤独感の

減少と抑うつ感情の軽減40），夜間の問題行動の減少41）

といった効果が認められている。Paroと同様に動物の
容姿のロボットを使用した研究として，子羊の容姿を

したロボットも開発されている43）。

また，Naoなどの人型ロボットを使用した研究も散
見される41, 44-48）。人型ロボットは動物型ロボットと異

なり，胴体や四肢を動かしたり，喋ったり，音楽を流

したりと，複数の機能が搭載されているため，動物型

ロボットよりも多様な関わり方が可能である。そのた

め，個別の軽い運動プログラム44），音楽鑑賞や会話の

集団活動45），認知および身体運動プログラム41, 47）にロ

ボットを導入する，ロボットが会話，ダンス，音楽な

どの機能を用いて高齢者と交流する46），高齢者がロ

ボットと一緒にシェイクスピアの台本を朗読しながら

演劇に参加する48）といった実践を通して参加者の反

応や症状の変化を評価する研究が行われている。その

結果，運動プログラムへの動機づけ，会話や笑顔の増

加，認知症の症状のひとつであるアパシーの改善，重

症の認知症患者の認知機能の評価を目的とした

sMMSEにおける認知機能低下の抑制，気分・抑うつ
感情・孤独感の向上に効果があることが示唆された。

認知機能が年齢相応に保たれている高齢者を対象とし

た研究でも，人型ロボットは運動プログラムへの参加

動機付けに有用であることが示唆されている49, 50）。

高齢者の定期的な診療情報の収集とケアプラン作成

にHRIを導入する試みも見られる51）。包括的高齢者評

価（Comprehensive Geriatric Assessment）にタッチス
クリーンを搭載した人型ロボットを導入し，65歳以
上で軽度の認知機能低下のある高齢者25名を対象に
使用してもらった結果，利用者からは高い評価を得る

ことができたと報告されている。

さらに，高齢者の自律的な生活支援，一人暮らし高

齢者の孤独の軽減と見守りなどを目的としたHRIの研
究も進められており52-55），ロボットの音声認識や会話

機能の向上といった技術的な問題に加え，利用者の性

格によってロボットへの受け入れや反応が異なること

から，利用者に合わせたロボットの開発といった課題

が明らかにされている。

３．学習支援

HRIは子どもの学習支援にも活用されており，パソ
コンやタブレットとは異なるロボットならではの効果

が期待されている56）。特に言語の習得にロボットを活

用する研究が多く見られ，健常児あるいは発話やコ

ミュニケーションに障害のある子どもを対象として，

母国語あるいは外国語の学習補助の研究が進められて

いる57-59）。ロボットは，子どもの単語習得や発話など

の言語習得に一定の有用性があることが明らかにされ
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ているが，人間の専門家に比べて劣るという結果も認

められるため，今後さらなる技術の向上と研究が期待

される59）。

ロボットを使用した言語以外の学習領域の支援も試

みられている。例えば，Konijn & Hoorn60）は，８歳か
ら10歳までの子どもを対象にして，人型ロボットNao
を用いて１対１で九九を指導する実践研究を行ない，

ロボットは九九の習得に有用であることを示した。そ

して，学力が平均以下の子どもは気が散りやすいた

め，社会性のあるロボットよりも課題遂行にフォーカ

スしたロボットを利用するなど，子どもの学力レベル

に合わせてロボットのコミュニケーションスタイルを

変える必要があると述べている。

発達障害児を対象にした研究では，音韻障害，

ADHD，書字障害など複数の障害を合併している10歳
の男児の書字の練習にロボットを導入したケーススタ

ディが報告されている61）。本研究は，人型ロボット

Naoとタブレットを用いて，書字障害のトレーニング
のための複数のゲームを男児とロボットが協力すると

いう形で実行した。例えば，ロボットが書いたバラン

スの崩れた文字を男児が手直しするアクティビティ

や，男児がペンの筆圧を調整しながらロボットと共に

ゴールに到達するゲームなどである。この方法は，

Learning by Teachingと呼ばれて56），ロボットが誤りを

犯す，あるいは理解が乏しいような振舞いをすること

で，学習者から自発的にロボットに教えるという行動

を引き出す。週１回のセッションを20回行った結果，
介入前に比べて男児の手書きの質と書いているときの

姿勢が明らかに改善したと報告されている。

４．身体的リハビリテーション

身体的リハビリテーションや動作補助を目的とした

HRIの研究としては，脳卒中患者62, 63），パーキンソン

病あるいは片麻痺のある患者64）を対象にした論文が

抽出された。

Chenら62）は，脳卒中患者１名と健常者10名を対象
に，関節痙縮や関節性拘縮の治療を目的とした足関節

リハビリテーションを安全に行うための制御システム

を開発し，臨床現場での利用の可能性を示唆してい

る。Guiら63）は，脳卒中患者の歩行リハビリテーショ

ンに使用する外骨格型ロボット装具に，認知的HRI
（cognitive HRI）や身体的HRI（physical HRI）を搭載
することで，利用者の個性に合わせた歩行パターンを

補助するシステムを開発し，一定の有用性を示した。

また，Miyake64）は，歩行者の歩行リズムに同調する

歩行補助ロボットシステムを使用してパーキンソン病

のある患者と片麻痺のある患者を対象に実証研究を行

なった結果，患者の歩行が安定したと報告している。

また，リハビリテーション中の利用者のエンゲージメ

ントを高めるために，利用者の希望する難易度を自動

で調整するようなシステムの開発も行なわれており，

健常者を対象にした研究では利用者のリハビリテー

ションへの高いエンゲージメント，モチベーション，

満足度が示され，今後は臨床群を対象にした実証研究

が待たれる８）。

現時点でのリハビリテーション用ロボットの課題と

して，利用者の動きの意図を読み取りそれをロボット

制御に反映させる技術，人間の身体の動きの完璧な再

現性，過度な負担をかけることなく適切な力を利用者

に伝える技術などが挙げられる65）。また，利用者の身

体の一部がロボットに直接触れるリハビリテーション

用ロボットは，特に安全性の確保が必須である。ロ

ボットを使用したリハビリテーションで生じやすい有

害事象には，ロボットの繰り返しの使用あるいはロ

ボットの不適切な力加減のためにロボットが触れる部

分の皮膚が負傷する，筋肉痛が生じる，ロボットと利

用者の関節の位置がずれていたために筋骨格に痛みが

生じる，といったことが挙げられており，今後はこの

ような有害事象を可能な限り予防しながら，利用者に

とって使い心地よく効果的なリハビリテーションをサ

ポートするロボットの開発が必要である65）。

５．統合失調症

社会機能障害は統合失調症の症状のひとつであり，

「心の理論」の欠如が影響して対人コミュニケーショ

ンに障害が現れるという特徴を持つ66）。HRIは，ASD
への対人行動の改善を目的とするソーシャルスキルト

レーニングなどの介入に一定の効果が認められている

ことから，ASDと類似した対人コミュニケーション
の障害を特徴とする統合失調症患者にもロボットの利

用が効果的かどうかの検証が行われた。Cohenら66）は

人型ロボットの iCubを使用して，統合失調症患者を
対象に，ロボットからの肯定的フィードバックが，ロ

ボットの動きを模倣するという課題に影響を与えるか

どうか検証した。17名の統合失調症患者と15名の健
常者を対象にして実験を行った結果，統合失調症患者

は健常者に比べてロボットの動きを模倣する能力が低

いこと，統合失調症患者は肯定的フィードバックが

あっても模倣の正確性は向上しなかったことが示唆さ

れた。統合失調症患者では，模倣の正確性と社会的な
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フィードバック（本研究ではロボットの笑顔）がリン

クしなかったためであると筆者らは考察している。

Ｂ．HRIの課題
このように，メンタルヘルスを中心としたヘルスケ

ア領域におけるHRIの実用的な研究が発展すると同時
に，さまざまな課題も指摘されている。ここでは主な

課題について述べる。

１．安全性の確保

HRIの臨床現場での利用に際して，最も重要なポイ
ントのひとつが安全性である51, 67）。日本では，日常生

活のいろいろな利用環境で一般の人たちを対象に稼働

するサービスロボットの運用について，「サービスロ

ボットを活用したロボットサービスの安全マネジメン

トシステムに関する要求事項」が，JIS規格「JIS Y 
1001」として2019年５月に制定された68）。この新規格

では，ロボットを用いてサービスを提供するロボット

サービスプロバイダーに求められる安全管理や運用に

関する事項が体系化，標準化されており，ロボットを

使用する際の安全上の課題や問題を多面的にリスクア

セスメントし，利用者へのリスクを低減する必要性が

強調されている68）。

さらに，ロボットの安全性が現在の技術で可能な限

り確保されていたとしても，ロボットの容姿，ロボッ

トに抱いているイメージ，過去の経験などから，利用

者がロボットに対して恐怖心を抱く，あるいは安全で

はないと信じ込む可能性があることにも留意すべきで

ある69）。ロボットに抱くネガティブな感情が，ロボッ

トを利用した介入の効果を減少させる原因となるだけ

でなく，利用者の精神的なダメージにつながることも

あるだろう。そのための対応として，高齢者の場合に

はロボットが実際に稼働している場面の動画を見せる

ことでロボットを受け入れる姿勢が向上したという報

告がある70）。また，高齢者を対象に，日常生活支援ロ

ボットを複数回使用した後でロボットに対する態度が

変化するかどうかを検証した研究では，ロボットに対

する受け入れの姿勢は低いままだが，少なくともロ

ボットに対する恐怖心は軽減したという結果が示唆さ

れた71）。今後，HRIの技術の向上とロボットの利用環
境の拡大と並行して，利用者の安全性を確保するため

の多面的な対策が必要であると考えられる。

２．利用者のニーズや個人的特徴に合わせる

利用者のニーズに合わせた容姿や機能をもつロボッ

トの設計も重要なテーマのひとつである。例えば，

パーキンソン病を持つ高齢者の服薬管理の補助を目的

としたロボットの開発に関する研究では，大学生を対

象に使用した時と実際の患者を対象に使用した時とで

は，ロボットの使用感に関する評価がまったく異なっ

ていた72）。このように，ロボットの開発には，利用す

る人がどのような補助をどの程度必要としているかと

いった個人のニーズに合わせることが不可欠である。

そのためには，ロボットが利用者との交流を通して，

利用者の言語的・非言語的な手がかりを検知し，それ

に合わせてコミュニケーションスタイルを柔軟に変化

させるような技術が求められる７）。

さらに，メンタルヘルスを中心としたヘルスケア領

域におけるHRIの利用をより有効で利用者にとって有
益なものとなるように発展させていくためには，利用

者の年齢や文化的背景を考慮する必要性も指摘されて

いる。特に，高齢の利用者を想定したロボットを開発

するにあたり，高齢者は若い世代とは異なるニーズを

持っており，テクノロジーやロボットに対する考えや

経験も若い世代とは異なるということを考慮しなくて

はならない72）。また，文化によって人間同士のコミュ

ニケーションスタイルが異なるように，人間とロボッ

トの交流でも，利用者のコミュニケーションスタイル

の文化的特徴（e.x., 日本人はお辞儀をする，イタリア
人はパーソナルスペースが近いなど）を反映させたロ

ボットの方がそうでないものよりも利用者に受け入れ

られやすいことが先行研究で明らかにされている73）。

利用者がロボットを受け入れることができるかは，ロ

ボットの社会的実装の成功において最も重要な要素の

一つであることから，どのようなロボットが利用者に

受けいれられやすいのかといった研究の蓄積が求めら

れる74）。

３．自律性と倫理的問題

現在のHRIの技術では，ヘルスケア領域で用いられ
るロボットが利用者の安全性を確保した上で自律的に

利用者の個性やニーズに合わせた柔軟な相互交流を実

現することは困難である31）。そのため，ヘルスケア領

域におけるHRI研究の多くは，研究者，セラピスト
（専門家），教員，保護者等がロボットを遠隔操作して

利用者と交流するWizard of Oz法が用いられている。
ロボットの操作はロボットの専門家でなくても可能な

ように設計されているものの，操作者はどうしてもロ

ボットと利用者の両方に注意を向ける必要があるた

め，利用者を継続的に観察することが難しくなる上，
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長期的な利用を考慮するとこの方法では限界があると

考えられる31）。そのため，ロボットの自律性の向上が

求められるが，ロボットの自律性が向上すると同時に

倫理的な問題も浮上してくる。例えば，もしロボット

が間違った方法で利用者と接した結果，利用者の状態

が悪化した，あるいは被害を被った場合，誰が責任を

取るのだろうか31）。

一方，Wizard of Oz法を用いることで，利用者を欺
くことへの倫理的な懸念も指摘されている67）。自律的

に交流していると信じていたロボットが，実は裏で人

間に操られていたと知ったとき，利用者がロボットへ

抱いていた信頼や愛着が裏切られるような心理的な悪

影響が及ぶ可能性を考慮すべきであるという指摘もあ

る67）。今後，ロボットの開発に携わる技術者，臨床現

場でロボットを利用する臨床の専門家，そして研究者

は，ロボットの自律性と利用者の安全性のバランスを

考慮することが不可欠であろう。

４．信頼と過剰信頼

メンタルヘルスを中心としたヘルスケア領域でのロ

ボットの利用を成功させる一要因として，「信頼

（trust）」が注目されている75）。どういった性質のロ

ボットだと利用者はロボットを信頼するのかといった

研究は，リハビリテーション76）やヘルスケア77）など

の臨床現場や，子ども78, 79）を対象に研究されている。

同時に，利用者がロボットに抱く過剰信頼（over 
trust）の問題も見出されている。先行研究では，定期
的な運動習慣や健康的な食生活といった行動の促進に

ロボットが有用である可能性が示唆されているが，利

用者がロボットを信頼しすぎることで，無意識のうち

に知識や情報をロボットから与えられ，無自覚に影響

される可能性があることも倫理的な問題としてあげら

れている１）。

４．本論考の限界点と今後の展望

本論考の限界点として，メンタルヘルスを中心とし

たヘルスケア領域におけるHRIの社会実装関連の研究
論文の抽出方法が挙げられる。本論考では研究方法で

述べたように，論文の検索キーワードに「“human-robot 
interaction”」，「“mental health”」，「“physical health”」，
「psychology」，「psychiatry」といった用語が使用され
ている英語あるいは日本語の研究論文のみを対象と

し， デ ー タ ベ ー ス もWeb of Science，Psycinfo，
MEDLINE（PubMed）のみを使用した。そのため，こ

れらの検索結果では抽出されなかった研究論文や隣接

領域の研究論文も存在するであろう。

HRIは，私たちの日常のさまざまな場面で活用され
始めている。メンタルヘルスを中心としたヘルスケア

領域におけるHRIの多くは未だ研究段階であるもの
の，臨床現場や人々の自宅での利用を想定した実証研

究も進められており，統制された環境で利用した時と

は異なる課題も見えてきた。今後は，利用者の安全性

を確保した上で，利用者の言語的・非言語的な手掛か

りを検知するセンサーやロボットの学習機能などの技

術を向上・発展させることにより，個々の利用者の特

徴に合わせたロボットの開発が望まれる１）。
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