
 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

歩行が困難な脊髄損傷患者に安全で正しい歩行訓練を支援するロ

ボットである。歩行状態を計測し転倒状態か否かを判断、体幹姿勢を

支持する。腰を左右に揺動することで、下肢の動きを促進し従来に比

べ自然な歩行が可能になる。 

■構成：歩行状態計測部、コントローラ、駆動部から成る（図 1）。歩行

状態計測部（３軸力センサ等）では体幹と下肢・腕の動作を計測す

る。コントローラ（PC）ではセンサ情報から被介助者が転倒するか否か

を判断する。転倒と判断した場合、これを防ぐ指令を生成する。転倒

でないと判断した場合には通常訓練の指令を生成する。駆動部では

指令をもとに各構成部分①移動部（独立2駆動輪で前後・左右旋回

の移動と腰の揺動を介助／抑制）、②体幹支持部（腰の揺動を介

助）、③下肢駆動部（股・膝・足関節まわりの運動を介助）を協調動

作させる。両脚支持期では直前の立脚中期により水平面・前額面で

の旋回を介助する（図 2）。 
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本装置を簡略化すれば、さらに広く介護分野や健康分野にも応

用展開できる。例えば、老人保健施設での歩行の介護や機能維

持に使う。従来の歩行器では安全性の点から難しい場合でも、本

装置により安全に施設内の自律移動が可能になる。 

重量物運搬時のパワーアシスト機器や体感型ゲームなどのアミ

ューズメント分野への応用。 

“「歩く」ことを目指すリハビリロボット” 

歩行が困難な患者・高齢者に安全で疲労が少なく、正しい姿勢・運

動が獲得でき、残存する随意性を活用しながら実際的な運動を目的と

した歩行訓練を支援するロボットである。歩行状態を計測し転倒状態か

否かをつねに判断、体幹姿勢を支持する。歩き始めは腰を左右に揺動

し踏みだしを促す。動こうとする方向についてくる。これにより自然で実

際的な歩行が安全安心して可能になる。 

 
図 1構成 

 
図 2介助動作例 
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