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1. はじめに

　近年，日本の高齢者人口は年々増加しており，深刻な社
会問題となっている。2016年の総務省統計局のまとめによ
ると，総人口 1億 2,696万人のうち，65歳以上の人口は過
去最高の 3,409万人で総人口の 26.8%を占めていることが
報告されている 1)。総人口が減少する中で高齢化率は上昇
し，2060年には，高齢者は総人口の 39.9%に達し，2.5人
に 1人が 65歳以上になると予測され，介護者の不足が懸念
されている。このような社会的背景から，近年，高齢者の
自立や介護者を支援する福祉ロボットが注目されてきた。
福祉ロボットを扱う際には，人間との親和性ならびに利便
性を高めるため，人間との繋ぎ役となる“ヒューマンイン
タフェース”は重要な要素の一つとして考えられる。本稿
では，福祉ロボットとわれわれ人間を繋げるためのヒュー
マンインタフェースについて紹介する。

2. 操作部位とインタフェース

　福祉分野において，電動車いすは使用者の自立移動や介
助者の負担の軽減に有効的な移動手段として利用されてい
る。操作はジョイスティックによるものが主流となってい
る 2)が，手腕に何らかの障害を持つ使用者は，手腕の代わ
りに口や顎などで操作する場合がある。一方，電動四輪車
を操作する場合には，ハンドルによる操作が一般的である
が，もし手腕が使えない場合には，別のインタフェースが
必要となり，これまでにもさまざまな手法が提案されてき
た。以下では，福祉機器や福祉ロボットを操作する際に開
発されたインタフェースに焦点を絞り，日常の動作に基づ
いた操作について紹介する。
2.1	 手指

　図 1は，インタフェースを扱う上での動作ならびに生体
信号を操作部位ごとに表したものである。操作部位の中で
最も動作の種類が多いのは手指であり，「握る」「摘む」「押
す」「引く」「指さす」「なぞる」「振る」など種類はさまざ
まである。インタフェース機器と接触させる部分として

は，指先，掌，指全体と掌を組み合わせたものなど，把持
する形態もさまざまである。ジョイスティックやハンドル
を「握る」あるいは「摘む」ことにより，福祉機器，福祉
ロボットを操作するケースは多いが，それ以外にもタブ
レット上を指先で「なぞる」ことによってロボットに対し
て家事・家電操作を指示するシステム 3),4)や「指さし」や
「手振り」の動作によって家電操作を行うシステム 5)が提
案されている。
2.2	 口

　手に次いで動作が多いのは口であり，「しゃべる」「息を
吸う・吐く」「くわえる（はさむ）」「開く・閉じる」などの
動作がある。「しゃべる」ことは自然なコミュニケーション
手段であり，音声認識を利用した家庭用ロボット操作への
適用 6)，“a”や“ae”，“e”など，異なる発音をジョイス
ティックの操作として割り当てたもの 7)などがある。イン
タフェース機器に接触させる部分としては，唇，歯，舌が
利用され，ジョイスティックであれば，唇あるいは歯で
「くわえる（はさむ）」ことにより操作が可能である。この
場合，操作を行う際に顔の動きが必要となってくるが，装

*群馬大学大学院理工学府（〒 373-0057　群馬県太田市本町 29-1）
*Graduate School of Science and Technology, Gunma University (29-1 Hon-Cho, Oota, Gunma 373-0057)

福祉ロボットとヒューマンインタフェース

中沢　信明 *

Welfare Robot and Human Interface

Nobuaki NAKAZAWA*

特集／最新のロボット技術

脳⇒脳波

目⇒ ・凝視する
目⇒眼電図

上肢⇒筋電図

・瞬きする

口⇒ ・しゃべる
・息を吸う・吐く

顔⇒ ・傾ける
・うなづく

・くわえる（はさむ）

手⇒ ・握る
・摘む

・押す

・引く

足⇒ ・踏む
・スライドさせる

・指差す

・開く・閉じる

・なぞる

・振る

下肢⇒筋電図

・旋回させる

顎⇒ 押す

図 1.　操作部位と動作，生体信号


