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特別支援学校との連携による
社会実装教育の実践



近年，特別支援学校においてe-AT機器を用いた
肢体不自由児の活動支援が行われている．

背景

☞“electronic - Assistive Technology” 

電子技術を使用した支援技術

(肢体不自由者の活動を補助するための

福祉機器など)
(例)スイッチなど

はじめに
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近隣の特別支援学校では電動車イスに乗る1つ前の段階
として，車イスとラジコンカーを繋ぎ，教員がコントローラを
操作することで車イスを牽引し移動を体験することが
なされている．

特別支援学校における取り組み

車イス牽引の簡略図
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問題点

２．教員がコントローラを操作するので，
児童が自ら操作して移動させる感覚
に慣れることができない．

特別支援学校における取り組み

１．市販のコントローラは指先での操作に
なるため，上肢に麻痺がある場合など
操作することが困難である．

市販のコントローラ



児童・生徒が自らラジコンカーを操作することで
遊びを通して
ジョイスティック型コントローラの操作練習に繋げる

学生設定の目的

研究の目的
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教員設定の目的
学生の気づきを促す

学生が使う側のニーズを汲み取り，目的を達成するた
めにどのような機器開発を行い，どのような社会実装の
実験を行うか見守り，学生の話を聞く．



本実験のデモ

β被験者と保護者には発表のための写真や結果の利用の許可を頂いています



1年目の報告

児童・生徒が自らラジコンカーを操作することで，
遊びを通して
ジョイスティック型コントローラの操作練習に繋げる

目的

ジョイスティックの入力の反応角度を3段階で
調節可能で，3方向に進行を制限した
ジョイスティック型コントローラ2号を作製した

・ 腕，手首だけで操作した場合，2段階の反応角度が操作
しやすい

・ 指だけで操作した場合，1段階の反応角度が操作しやすい



特別支援学校との連携
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安全面に対する配慮やジョイスティック型コントローラの
改良に重みを置いて取り組んできた．

1年目

教員方との話し合いや要望，意見をもらうことによって，

という特別支援学校のニーズに気がついた！！

2年目

児童が自らラジコンカーを走行することで
自己達成感と自己選択を感覚として学習させたい



特別支援学校からの要望
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1．児童の目線を前に向ける

2．ジョイスティック型コントローラの
操作に慣れる

3．児童が自らコースを設定して
走行できる



要望に対する本研究の取り組み

児童が自らラジコンカーを操作し，
コースを設定して移動できるようになる．

自己達成感
自己選択

を得ることができる．



特別支援学校のニーズ
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要望

1．児童の目線を前に向ける

2．ジョイスティック型コントローラの
操作に慣れる

3．児童が自らコースを選択して
走行できる

児童が自らラジコンカーを
操作し，移動できる．

自己達成感が得られる

自己選択ができる



支援ツールの全体像

接続部
(アルミで構成)

電動乗用RC
(約86kgの負荷を

牽引可能)

コントローラ
(約2.5mの範囲に
信号送信可能)

支援ツールの再構成
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特別支援学校での利用の様子
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β児童の保護者と担任から許可をいただいています．



2年目の現状

1．上肢のどのような状態がジョイスティックを操作しやすい
状態となっているのか定量的に示すことができていない．

2．ジョイスティック型コントローラの操作性を評価していない．

現状

今回は，光学式モーションキャプチャを用いて
ジョイスティック型コントローラの操作性を評価した．
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結果①

コントローラを手元付近に置いた．
手元付近で操作しているため，
肘が動いておらず，
全体的にまとまった動きをしている．

スティック図(1回目)
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指(第3関節)

手首

肘

被験者はジョイスティックの反応段階を2段階と3段階にして
操作することが難しいため，設定したコースを1段階で
3回走行し，そのときの上肢動作を計測した．



結果②

コントローラを手元から少し離れた
ところに置いた．

右方向にジョイスティックを倒すと
肘も一緒に動くため，
動作範囲がまとまらず，大きくなる．

アンケートの結果では，
3回目のときに腕を右方向に動かしづらいとあった

指(第3関節)

手首

肘

スティック図(3回目)

肘が動くと動作範囲が大きくなり，
コントローラの操作が難しくなると判断できる．
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以上の結果から，

上肢の動作範囲が大きいとコントローラの操作が難しくなる

考察

筋張力のある児童・生徒の場合，肘の動きによって
操作性が左右される．
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ということがわかった．



児童・生徒が自らラジコンカーを操作することで，遊びを通して
ジョイスティック型コントローラの操作練習に繋げる．

目的

2年目の報告
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光学式モーションキャプチャを用いて
ジョイスティック型コントローラの操作性評価を行った．

今回

・光学式モーションキャプチャによる上肢の動作範囲の
計測結果をコントローラの操作性評価に用いることができた．

・上肢の動作範囲が大きいとコントローラの操作が難しくなる
・筋張力のある児童・生徒の場合，肘の動きによって操作性が
左右される．

結果



社会実装を通して得られたこと
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1．児童が自己達成感を得ることは嬉しいことである
楽しく練習することができる

楽しく練習を続けるために我々の工夫が必要となる

2．肢体不自由が「因果関係」を理解することは大事である

去年度を通して学んだこと

実験時に準備に時間がかかりすぎてしまい，児童が疲れ
てしまうということがあった．

今回の活動での反省点

今後は準備を迅速に行い，
児童に負担をかけないように心掛ける．



社会実装の取組み

コントローラ利用しての走行の様子

使用する再の説明とサポートを行っている様子

・不自由児の実態に合わせて反応角度
を自動調節可能なジョイスティック型コ
ントローラの開発.
・加速度センサーの出力を確認すると
傾ける動作が楽になっている．



技術の改良
～児童の実態に合わせて自動調節可能な
コントローラの改良～



操作性評価
～ ものさしを用意する ～
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ご静聴ありがとうございました．


