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1．はじめに 

本研究では，現在普及している IoT や AI 技術

を用いて，ストレスのないキッチン環境の実現

を目的としている．キッチンでのストレスを具

体的に捉えるため，アンケートを行った結果，

料理の失敗や，それに伴う不安といった料理中

のストレスだけでなく，「キッチンでの待ち時

間が勿体ない」「片付けが面倒」「毎日の献立

を考えることが面倒」等のストレスも多く見受

けられた． 

そこで本稿では，料理前後のストレスに注目

し，これらのストレスを解消する「ストレスフ

リーキッチン」を提案し，プロトタイプを使っ

た有効性評価について報告する． 

 

2．関連研究 

キッチンでの料理を支援する研究としては，

浜田ら[1]の複数のモニターを準備し，料理手順の

最適化を図るといった研究がある．これは，デ

ィスプレイを各キッチンリソースに設置するこ

とでその場に応じた料理支援を受けることを可

能としているが，ディスプレイを複数設置しな

くてはならず一般家庭での実装が困難である． 

また鈴木ら[2]の投影型ディスプレイや小型ロボ

ットを用いた研究では，小型化が図られている

がディスプレイに表示できるコンテンツは予め

準備した物に限られるため拡張性に欠ける． 

そこで本研究では，音声対話型ロボットに加

え，タッチ操作可能な投影型ディスプレイを用

い，濡れた指での直接操作や，ロボットとの対

話による音声操作の実現を目指した． 

3．ストレスフリーキッチンの提案 

 大学生を中心に男女 84 名のアンケートから多

く見出された 3 つのストレス，①待ち時間が勿

体ない，②片付けが面倒，③毎日の献立を考え

ることの面倒さ，を解決するストレスフリーキ

ッチンを提案する．提案方法では，①待ち時間

と②片付けについては空き時間を有効に使い，

片付けも同時に行うようロボットから促すこと

で時間を有効活用することによりストレスを軽

減し，③献立についてはロボットとの対話によ

って決めることにより軽減させる． 

 

4．プロトタイプの作製と評価 

4-1．プロトタイプの作製 

3 章で提案したストレスフリーキッチンの有効

性を評価するために，プロトタイプを作製し，

客観的な評価を得ることとした．プロトタイプ

では，「R-env:連舞 TM [3] （以下 R-env）」を活

用し，効率的に開発を行った．R-env は，複数の

ロボット・センサ・アプリが連携したサービス

を簡単に作成可能なクラウド対応型インタラク

ション制御技術である．  

実際に作製したプロトタイプを Fig. 1に示す． 

 

 
Fig. 1 作製したプロトタイプ 

 

 今回のプロトタイプ作製で用いた機器につい

て以下説明する． 
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 音声対話を行うため，マイク，スピーカーを

搭載したロボット Sota を用いる．ロボット型に

することで自然な会話感覚で音声操作が可能で

ある．メニューの提示など視覚的に支援する機

器として投影型プロジェクターの XperiaTouch を

用いる．この投影型プロジェクターは，投影画

面を直接触れることができるため，キッチンで

の手が濡れた状態でもタッチ操作を可能とする．

キッチンにおける利用者の有無は近接センサー

を用いて検知し，キッチンに利用者がいるとき

だけ稼働させる． 

 プロトタイプのネットワーク構成図を Fig. 2に

示す．上記それぞれの機器が同一 LAN に接続さ

れており，PC サーバ内の R-env により管理され

る．またルータを介して，調理や片付けに関す

るネット動画視聴や SNS を利用することも可能

としている． 

 

 
Fig. 2 ネットワーク構成図 

 

 プロトタイプにおける動作は，R-env 上で作成

した複数のシナリオによって定義・制御される．

Fig. 4 は，和食，洋食，中華のメニュー選択を行

う R-envのシナリオである． 

 

 
Fig. 3 和洋中のメニュー選択の R-envシナリオ 

 

4-2．プロトタイプの動作フロー 

Fig. 4 にプロトタイプのフローチャートを示す． 

 
Fig. 4 プロトタイプのフローチャート 

 

4-3．プロトタイプの評価 

 本プロトタイプを本学の学園祭でデモ説明し，

来場者 54 名(10～60 代)にアンケートを実施した．

アンケートの結果，約 93%の方が私たちの提案

するストレスフリーキッチンが有効であるとの

回答を得ることができた．特に，20 歳前後から

は，「便利だと思う」「実現したら導入してみ

たい」等の肯定的な意見が多かった．一方，主

婦層や年配者の 5 名からは，「料理中の片付け

誘導の必要性をあまり感じない」「ロボットと

投影機器を小型化してほしい」等の意見もあっ

た． 

 

5．まとめと今後の展開 

 アンケートの結果より，提案するストレスフ

リーキッチンは有効であることを確認し，キッ

チンにおける①待ち時間が勿体ない，②片付け

が面倒，③毎日の献立を考えることの面倒さと

いったストレスを解消できる可能性があること

を示せた． 

 今後は，ストレスフリーキッチンで要望され

た，キッチン等の実家電との連携による効果を

確認する．②の片付けの解消については,現在促

すことしかできていないため，食器洗浄機と連

動させ，片付けの直接的なサポートを行えるよ

うに取り組む．また，冷蔵庫とも連携させ，食

材情報の管理を行い，利用者一人一人の在庫食

材を考慮した献立の提案など，③の強化を図る． 
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