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1. 研究の背景と達成目標 

本研究は、廃用症候群予防の観点から、下肢障害者や立位バランス能力不足な弱体高齢者のために、上半

身の運動器機能を最大限に生かす、自立生活支援ロボットを開発する。現在、様々な生活支援ロボットが開

発されている。しかし、これらのほとんどは、単一機能しか持っていない機器であるため、自立生活に必要

な基本的動作群（Activities of Daily Living，ADL）には対応できていない。また、狭い自宅に多数の単

一機能型機器を備えることが困難であるとともに、使い方が統一されず煩雑である。 

そこで今回の研究は、単体多機能型生活支援ロボットを提案し、具体的に①安全性保証技術、②作業意図

推定法、③トータルシステムの構成法を開発することにより、下肢障害者や弱体高齢者の自立生活支援を目

的とする、単体多機能型生活支援ロボットを完成させ、実環境での支援実験を行い、有用性を示す。 

2. 主な研究成果と社会、学術へのインパクト 

単体多機能型生活支援ロボットを構成する三つの核技術として、安全性制御技術の開発、作業意図の推

定法の開発、トータルシステム構成法の開発は予定のとおりに完成した。これらによって開発した単体多

機能型生活支援ロボット（写真１）を用いて、実際の支援作業を行い、有用性を示した。これらの成果

は、IEEE ROBIO2015と、第 28回バイオ・メディカルファジィシステム学会 2015年次大会にて受賞

し、国内特許と国際特許をそれぞれ一件取得した。 

単体多機能型生活支援ロボットが社会に広く普及すると、下肢障害者や立位バランス能力不足な弱体

高齢者の介護者の労働量が減り、被護者の社会性も拡大する。生活の質向上と寝たきり人口の減少によ

って、活気のある社会づくりに貢献できる。 

3. 研究成果 

①図１に示すように、安全性を保証するために、安全性制御技術の開発に成功した。実験により、安

安全性を確保できることを確認した。更に、一般論として安全性制御の定式化を考案し、具体的な安全

性制御の一般解を与えた。この二つの結果は、世界で始めて得られている成果である。 

 

 

 

 

 

 

 

             

写真１ 生活支援ロボット       図１ 安全性制御        図２ 作業意図同定法 
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②図２に示すように上半身の動きを利用し、距離型ファジィ推論法に基づいて、作業意図の同定法を

開発した。実際の生活環境において、移動、移乗（写真３）、掃除（写真４）、テーブルを拭く（写真

５）、双腕による運搬（写真６）、立ち上がり支援、高所にある物を取る、流し台作業、食事づくりなど

自立生活に必要な動作を支援することにより、有用性を示した。 

 

  ③障がい者の乗り心地と重心ずれを考慮した、トータルシステム構成法を開発した。老人ホームや高

齢者自宅にて軌道計画要パラメータを調査した。擬似的下肢障がい者や弱体高齢者を対象とした実験に

より、有効性を示した。当日、動画で実験の様子を示す。 

 

今後の展開 

今回の研究は、福祉介護ロボットとしての単体多機能型自立生活支援ロボットの概念と、福祉介護ロボットの

必要な機能とそれらの相互関係を制御工学の立場から示すことで、福祉機器に対して新たなパラダイムを拓く可

能性がある。また安全性制御の考え方は、独創的且つ単純明快であり、福祉ロボット普及の壁である安全性問

題解決の突破口となる。今後、多様な情報を利用して、より汎用性を持たせることにより、高齢者人口は全国では

２番目で且つ山間地域で独居老人の多い高知県に貢献することを元として、全国さらに世界への発信を目指す。 
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