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１．１．１．１．研究概要研究概要研究概要研究概要    

椅子から立ちあがる、歩行する、物を取る、誰かと協力し

て物を運ぶ。どの動作も日常生活で特段に意識せずともでき

る運動です。しかし、高齢化や脳卒中後の後遺症などにより、

これらの運動が困難になります。人の運動を計測し、数値モ

デルを用いた解析・シミュレーション、ロボットによる運動

への介入を通じて、人の運動を観察し、動作戦略を選択して

学習していく過程に学んで、人の運動を支援するロボット・

システムの開発を目指します。図１は、身体負荷が最小とな

る運動軌道に沿って座面が動く椅子型起立支援ロボットで

す。人モデルを用いた解析結果が応用されています。図２は、

(株)国際電気通信基礎技術研究所(ATR)※１と共同研究臨床

機関※２にて開発を進めている歩行リハビリテーションの

ためのシステムです。臨床機関にて片麻痺患者の歩行運動に

介入し、歩容変化を評価しています。 

２．２．２．２．高校生向けに提供可能な講演高校生向けに提供可能な講演高校生向けに提供可能な講演高校生向けに提供可能な講演テーマの例（実績も含む）テーマの例（実績も含む）テーマの例（実績も含む）テーマの例（実績も含む）    

人の動作計測手法、人の数値モデルシミュレーション、リ

ハビリロボットに関連するテーマを紹介できます。過去に

は、「ロボットを用いた運動教示とその時の脳活動に関する

研究」等の内容で、国立奈良工業高等専門学校にて講演を行

いました。 

※１ 脳情報研究所ブレインロボットインタフェース研究室に所属（クロスアポイ

ントメント）、リハシステムは ATR にて開発 

※２ 国立研究開発法人情報通信研究機構（NICT)の委託研究「脳機能補完による高

齢者・障がい者の機能回復支援技術の研究開発」に参画する医療機関 

図１ 椅子型起立支援ロボット 

図 2 独立免荷型リハシステム 

(株)国際電気通信基礎技術研究所

(ATR)※１にて開発 


