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概要

転倒しやすい高齢者に対して歩行器や杖

などの補助器具が使用した歩行訓練が行わ

れる。歩行器をロボット化し、あたかも介助

者によって支えられているかのような歩行

支援の実現を目指す。 

左図はロボット歩行器の外観を示す。4つ
のメカナムホイールをモータで独立に制御

することで前後・左右・回転の全方向に移動

する。また、レーザーレンジファインダーに

よって使用者の身体の位置や向きを計測し、

その動作を妨げないようにメカナムホイー

ルの回転速度を制御する。右図は使用者が右

に曲がるときのロボットの動作を示す。歩行

器は使用者と適切な距離を維持するように

自律的に動作する。

セールスポイント

１．介護者がいなくても安全に歩行訓練ができる。 

２．使用者がロボットの動きを操作する必要がない。 

３．全方向に移動できるので、使用者の動きにすばやく対応できる。 

企業等での活用例、今後の展望等 

１．高齢者や障がい者の歩行訓練用アシストロボットとして活用できる。 

２．段差や起立動作のアシストも検討し、生活支援がロボットを目指す。 

３．目標に正確に追跡する自動搬送車両にも応用できる。 
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左図：歩行器ロボットの試作機、右図：

使用者と歩行器ロボットの動きの様子
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