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重度肢体不自由者に向けたボッチャゲームの考案
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【背景】ボッチャは重度肢体不自由者でも参加可能とされているが，リリーサーの操作や介助者に対するランプの方
向指示が困難な者は参加が難しい．また，障害が重度であるほど競技場への移動やランプ操作に対する介助者の負
担は大きく，競技参加を一層困難にしている．そこでラジオコントローラ（以下，ラジコン）を用いてプレイする
ボッチャのボードゲームを考案した．ボッチャをボードゲームにすることで競技場への移動が不要となり，介助者
の負担が軽減される．
【設計と試作】試作したボードゲームのコートサイズはボッチャコートの10分の１とし，ボールには直径25㎜のス
マートボールを使用した．投球には方向調整，リリース高さ調整，リリースの３つの操作が必要となる．そこで，ラ
ンプにサーボモータ（ZOSKAY社製， DS3218）を３個取り付け，ラジコンによる投球操作を可能とした．ボード
にターンテーブルを取り付けることにより，投球者を移動させることなしにゲームの進行が可能となるよう工夫し
た．
【まとめ】ボッチャをボードゲーム化し，ランプ操作にラジコンを使用することで，リリーサーの操作やランプの方
向指示ができない重度肢体不自由者でもプレイが可能なボッチャゲームを考案した．ボードを設置できる広ささえ
あれば競技場でなくてもプレイ可能となり，介助者の負担軽減にも繋がると考えられる．今後，検証および改良を
行うとともにラジコン操作できない多様な障害にも対応していきたい．
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2足歩行ロボット・シミュレーションによる高齢者の静歩行安定性限界評価
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加齢による筋力低下やバランス能力の衰えなどにより歩行能力が低下することで，重力を利用した自由歩行の安定
性が破綻を見せ，歩行動作が静歩行パターンへ切り替えるとされている．本研究では，2足歩行ロボット・シミュ
レーションを高齢者の静歩行へ応用し，歩幅を変化させることで，静歩行の安定性限界をシミュレーションにより
算出した．
本研究で使用するロボットは，股，膝，足首それぞれ屈伸方向に1軸の関節を持つ．本シミュレーションでは支持脚
側の足裏は支持脚中常に地面に固定され，一定の腰の高さを保った状態で，遊脚側の足関節が設定する参照軌道に
追従するように6 関節を制御する．この動作を交互の足で繰り返すことで歩行を行う．高齢者の下半身パラメータ
および歩行速度，足関節の軌道は平均パラメータを適用し，静歩行安定性限界は歩行中の重心投影点と足の支持多
角形の関係から評価する．本研究では，シミュレーション中の静歩行限界歩幅が最も小さい右足の踵接地直前のタ
イミングを算出結果とした．
結果より，今回設定した平均パラメータにおける静歩行歩幅限界は460.5mmであった．これは，歩幅を大きくす
ることで体の重心を進行方向へ移動することにより安定性限界を超えたためであると考えられる．本研究では，平
均的な身体パラメータを持つ高齢者が静歩行を行える歩幅限界値をシミュレーションにより導出した．しかし，上
半身の挙動や側方揺動を考慮していないため，高齢者の静歩行を完全に再現できていない．今後は，これらの挙動
も考慮したシミュレーションを構築していく．
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