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　　図 3：介護ロボット装着と非装着での介助手順に要した時間の変化（初回，6か月後，1年後）

図 4：離殿直後での膝屈曲角度と体幹前傾角度における非装着（左）と装着（右）での差（介護ロボット

使用開始から1年目の例　対象とした利用者は同一）

4．介護ロボットを装着している介助する側とされる側との関係

介護の効率性を重視することでおこる動作的な変化がおこるとすれば，介護ロボットの長期装着によっ
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て介助する側とされる側との関係性の変化が生じることが予測される．これは介護に対する内省的な面に

ついての研究アプローチとなる．介護ロボットに対する認知度や違和感，介助する側の相手との関係性，

たとえば相手の力を引き出すように促したか？気遣いや相手との心理的な距離感，また自覚的な身体の使

い方などいくつかの側面での質的な変化を捉えることが必要である．図5は，実際の介護場面で介護ロボッ

トを装着した初回における半構造化インタビューでの結果を表わす．介助者自身が自分の介助場面をビデ

オで見ながら、研究者が質問することで回答を得たことを一部省略して記載した．介助される側について

は認知的な問題があり，十分な情報の収集に至らなかった．今後，介護される側のインタビュー内容と半

年後，1年後でのデータ分析についての検討を要する．

　図5：半構造化インタビュー（初回）

Ⅴ：今後の研究の方向性について

介護ロボット導入後1年を通して，介護ロボットの有効な作業場面を想定することができた．介護ロボッ

トの使用頻度を昨年度より上げるには，その作業場面において日常で使用できるように業務を組み立てる

ことである．また操作できる職員数を増やすことである．それにはＣ氏のように入所対応において夜勤な

どによって，基礎動作練習の十分な時間を設けることが困難である．一定の操作練習工程の簡略化により

操作できる職員数を増やすことが必要である．特に今後、腰痛を頻繁に繰り返している職員に対して使用

することでの検証をおこなう必要がある．

介助者はそもそも相手の力を引きだすことで支援としての意識を得ることができる．また介助される側

も相手への気遣いの中でそれを受け入れている．今回の6か月目，1年目におけるビデオ分析でも分かるよ

うに，介助者がその機器の特性に合わせた動きによって効率的な使い方を長期にわたりおこなうとすれば，

介助される側とする側との間合いがなくなり、介助する側の相手の力を引き出すという意識が低下してい

くのではないかと推測する．つまり介護ロボットによって介助者の行動変容が生じる可能性がある．今後，

 

 図 5：半構造化インタビュー（初回） 
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さらに介助者の介護に対する内省的な面における調査を複数の対象者で実施する必要があると考える．

混合研究法として研究デザインを設定したが、少数を対象とした研究ではジョイントディスプレイを描

きにくく，質的データを尺度として表した方が描きやすいと考える．今後の課題としたい．
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