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1．はじめに 

 近年，ストレス軽減を目的としたセラピーロ

ボットの需要が高まっている．セラピーロボッ

トとは，主に生物的な要素を備えており，外見

や動作から人々に癒しを与える．しかし，セラ

ピーロボットのストレス軽減効果は長期間維持

することが難しいという問題がある[1]．原因の

一つとしては，ロボットの構造・外見や挙動が

ほとんど変化しないため，長期的な観察に飽き

を生じ，ストレス軽減効果を低下することが考

えられる．外見が劣化や付属品の付与以外で変

化が生じず，新たな発見と刺激が失われること

は飽きに繋がる．一方で複雑になればそれだけ

飽きにくくなるとも単純に言えないことが指摘

されている[2] ． 

 そこで，本研究では植物とロボットを組み合

わせたセラピーロボットの開発を行う．ロボッ

トに植物の「成長性」を与えることで，外見に

変化を持たせる．また，ロボットを介して植物

の世話を行うことで使用者に関心を持たせやす

くする．セラピーロボットに植物の成長性を加

えることで世話の必要性と外見の変化から長期

に渡ってストレス軽減効果を持続させることを

目指す． 

 

2．ロボットのコンセプト 

 本研究では植物とロボットの一体化を目指し，

使用者が植物の成長を促す行動を行った際にロ

ボットが喜びの反応を示すシステムを製作する．

植物の気持ちをロボットに代弁させることで，

仕草で反応を返さない植物よりも効果的に持ち

主に植物の世話に対する関心を持たせやすくす

る．それによって，長期間関心を維持させやす

くする．また，喜びの動作に対しては視覚的な

違和感を生まないように，機械部分と植物部分

の境界が目立たないデザインとする(Fig.1)． 
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Fig.1 Image of developed robot 

 

なお，既存のロボットには自宅内で植物を管

理することを目的として植物を枯らせないため

の様々な機能が搭載された製品もあるが[3]，開

発したロボットの目的は植物を育てることでは

なく植物と共に世話をしてもらうことであるた

め，使用者がロボット及び植物の管理を怠った

場合は植物が枯れてしまうように設計する．植

物が成長することで徐々に外見が変化すること

や時には想定外の育ち方や枯れ方をする様子が

使用者に刺激と関心を持たせ，長期の使用にお

いてもストレス軽減効果が期待できる． 

また，その他にも植物は唾液コルチゾールを

用いた実験において，視野にその存在を感じる

ことでストレスを緩和する効果が確認されてい

ることから[4]，ストレス軽減効果の維持の要因

になると考える． 

 

3．ロボットの仕様 

3．1 ロボットに搭載したセンサ 

ロボットは植物に光が当たった時，水が与え

られた時などの成長を促す行為を検知すると使

用者に喜びの反応を示す．そのため，ロボット

には光センサと土壌センサを搭載した．光セン

サは植物付近に設置されており，室内光程度の

明るさでは反応しないが，強いライトなどの光

を検出した場合に反応を返す．土壌センサは植

木鉢に設置し，土壌に含まれる水分量が一定を

超えた場合に反応を返す．また，頭頂にタクト

スイッチを設置し，使用者がロボットの頭撫で

た時に喜ぶといった動物的な要素も加えた． 
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3．2 ロボットの動作 

喜びの反応は尻尾を上下に振る，卓上で動き

回るなどの反応を行う．尻尾はサーボモータ 2機

を制御することで，弧を描くように動作する．

動き回る動作は 2 つのタイヤをエンコーダ付き

DC モータで回転させることで表現する．反応は

複数パターン作成し，尻尾の動きと動き回る動

作を組み合わせた行動をランダムで行う．  

3．3   筐体製作 

 ロボットの筐体は Autodesk 社のアプリケーシ

ョン fusion360 を用いて 3D モデルを設計した

(Fig.2)．大きさは直径約 210mm，高さを 160mm

とした．この 3D モデルを元に電子回路やセンサ

などを除いた骨組みなどの部品約 60点を 3Dプリ

ンタで製作した．組み立ては基本的にねじによ

って行われているが，上部のパーツ部分は点検

が容易になるように工具を用いずとも組み立て

と分解ができるように設計した． 

 設計した 3Dモデルの断面図を Fig.3に示す．上

部にセンサと植木鉢を設置し，下部には電池，

モータやセンサを制御するマイコン Arduino 

Micro などを設置した．また，コップ下部には樹

脂製の漏斗と管を配置し，注いだ水をロボット

下部から逃がせるように設計した．  

3．4  外装の製作 

 外装は生き物らしさを表現するためにファー

生地による毛皮を製作した．型紙は他の部品と

同様に 3D モデルを作成し，6 分割に裁断した生

地を縫い合わせることで球状に整形した．完成

したロボットの外観を Fig.4に示す． 

 

4 動作確認 

 ロボットに対してタクトスイッチを押す，水

やりを行う，強い光を照射した際に正常に喜び

の反応を示すか確認を行った．タクトスイッチ

を数秒間押すと，ロボットが尻尾を動かしなが

らその場で回転する喜びの反応が確認できた．

じょうろで植物に適度な水やりを行った際にも

回転しながら尻尾を振り，異なるパターンの喜

びの反応が確認できた．また，スマートフォン

から発した強い光をロボットに照射すると，尻

尾を動かす喜びの反応を確認できた．  

 

5．結言 

本研究では植物と組み合わせたセラピーロボ

ットを提案した．ロボットに植物の「成長性」

を加えることで，見た目の変化と世話の必要性

から長期のストレス軽減効果の維持を目指す．

ロボットにはタクトスイッチや光センサが搭載

されており，使用者が植物の世話をする行動を 

 
Fig.2 CAD model 

 

 
Fig.3 Cross section of the robot 

 

 
Fig.4 The developed therapy robot 

 

検知してモータが回転，喜びの反応を示す．製

作後に行った動作テストでは正常に動作するこ

とが確認できた． 

今後は開発したロボットの評価実験を通して

ストレス軽減効果の有無と長期間使用した際の

持続性について検証を行う． 
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