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1.は じ め に

洗 濯機 、冷 蔵 庫 、掃 除 機 、電 子 レン ジ な ど は ．人 間

によ り快 適な 生 活を 提 供し て いる 。も し 、高 齢 者を 介

護し てい る 家で 、こ れ ら の 機 器が 無 か った ら 、介 護 は

大 変困 難な 作業 にな る だろ う。こ れ ら の機 器の よ うに 、

一 見あ り ふれ た 物 では あ る が 、人 間の 生 活 をよ り 快適

にし て いる 機 器 があ る 。

本小 論で 述 べて い る 人 間 支援 ロ ボ ット は 、リ ハビ リ

機 器ある い は 介 護支 援 ロ ボ ット を含 めて い る が 、も っ

と広 い意 味で 用い て お り、洗 濯 機な ど の よ う に人 間 の

生 活環 境を 快 適 に する ロ ボ ット と 定 義 して い る 。

本小 論で は 、神 奈 川 工 科 大 学 シス テ ムデ ザ インエ 学

科 高橋 研究 室で 開 発 し た 各 種 の人 間 支 援 ロボ ット を紹

介し てい る。開 発 に 当 た って は 、多 く の家 電 製 品が そ

うであ るよ うに 、単 機 能に し 、製 品化し た 際 に小 型 ･低

価格 にな るよ うに 心 がけ た 。

2.各 種 人 間 支 援 ロ ボ ッ ト

2･1　歩 行 ・階 段 昇 降支 援 ロ ボ ット

階 段 の手 す りを ガ イド レ ール にし て階 段 昇降 を支 援

する ロ ボット を 試 作し て い る【1,4】。ユ ーザ ーの 音 声指

示で 動 くよ う にな っ てい る 。

2･2　コ ップ あ る い は ビデ オの リ モ コ ン な ど を 運 ぶ 口

ポ ット

寝た き り の方 が 簡 単 に操 作し て コ ップ あ るい は リ モ

コンなど を運 べるロ ボ ット を 試 作して いる 。一 つは 、日

本の 狭い 家 屋用 に 、天 井 か ら 吊る す タ イプ【31で あ り 、

設 置面 積は ゼ ロ であ る 。ま た 、細 い ワ イヤ ーで 吊 るし

て いる の で 、ユ ーザ ーが 止 め よ う とと 思 え ば すぐ に 停

止で きる 。イ ン ターフ ェ イス とし ては 、レ ーザ ーボ イン

ターで 指示 する 方 法を 検討 し てい る。他 の 一つ は 、ペ ッ

ト の横 に 置 く移動 可能 な タ イプ で あ る【2,9】。イン ター

フェ イスと し ては 、音 声 指 示 と 加 速 度計 を 用い た 方式

を 検討 して い る 。

2･3　姿 勢 制御 ロ ボ ット

足 裏 の 荷重 を ひ ず みゲ ージ で 測 りロ ボ ット で 体 を起

こし て あげ 、人 間 の バラ ン ス を 補助 す るロ ボ ット を試

作し て いる【5】・

2･４　上 腕運動 支 援 ロ ボ ット

片 方 の腕 の手 首 を 支 持 し 、三 次元 で 駆 動 する ロ ボ ッ

ト を試 作して い る【8】。も う片 方 の手で ジ ョ イス テッ ク

を 操作 して 駆 動 する 。

2･5　指 一 本 で 簡 単 に 駆 動 で き る サ イ ド テ
ーブ ル

ベ ッ ド の 横 に 置 き ，お 盆 や ノ ート パ ソ コ ン を 載 せ
，

ユ ーザ ーが 指 一 本 で 簡 単 に 駆 動 で き る サ イ ド テ
ーブ ル

を 試 作 し て い る [6,9]・

2･6　倒 立 し て 段 差 を 乗 り 越 え る 車 椅 子

10Cm程 度 以 下 の 段 差 を 倒 立 し て 乗 り 越 え る 車 椅 子 を

試 作 し て い る [101．人 間 が 体 を 前 後 さ せ る こ と で 倒 立

し た ま ま 前 後 移 動 で き る
。

2･7　パ ソ コ ン の 画 面 内 の 位 置 を 指 示 し て 駆 動 す る 食

事 介 護 ロ ボ ッ ト

ロ ボ ッ ト ア ーム の 先 端 に カ メ ラ を 取 り 付 け パ ソ コ ン

の 画 面 に 自 分 の 口 を 映 し
，マ

ウ ス で 位 置 を 指 示 し 駆 動

す る 食 事 介 護 ロ ボ ッ ト を 試 作 し て い る [７]・

３．お わ り に

神 奈 川 工 科 大 学 シ ス テ ム デ ザ イ ン エ 学 科 高 橋 研 究 室

で 開 発 し た 各 種 の 人 間 支 援 ロ ボ ッ ト を 紹 介 し た
。今

後

は
，よ

り 多 く の 実 用 的 な 人 間 支 援 ロ ボ
ッ ト を 開 発 し て

い き た い
。最

後 に
，各

種 ロ ボ ッ ト の 開 発 を 行
つ た

高 橋

研 究 室 の 卒 業 生 そ し て 在 学 生 諸 君 に 感 謝 し ま す
。
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