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１ 研究の概要 

 本研究では，脚の前後だけでなく左右の重心移動をアシストして歩行できる歩行補助ロボット

IPPO（Interlimb Parallel-link Powered Orthosis）を開発する．IPPOの特徴は，左右の脚を平行リン

ク機構により連結してモータでアシストするコンパクトな側方重心移動機構である．試作機の動作

試験を実施した結果，側方重心移動によって腕の力を半分程度に低減できることがわかった． 

 

２ 研究の目的と背景 

下肢に麻痺があり歩行が困難な障がい者に対して，歩行補助ロボットを用いたリハビリテーショ

ン訓練の有効性が明らかにされている．将来，歩行補助ロボットによる日常動作のサポートも期

待されている．実用化が進められている歩行補助ロボットの多くは身体の外側に機構があるため，

装置が大型となる．一方，駆動機構を左右の脚の間に配置する内側系システムではコンパクトな

機構を実現でき，使用者は自分でロボットを装着できる．しかし，左右の脚の間のスペースが限ら

れるため，脚の前後の動きしかアシストできない．そこで本研究では，左右の重心移動をアシスト

する内側系の歩行補助ロボットを開発し，その有効性を検証することを目的とする． 

 

３ 研究内容 (http://aitech.ac.jp/~kagawa/?page_id=403) 

（１） 側方重心移動をアシストする歩行補助ロボットの開発 

歩行における脚の前後の動きだけでなく，左右の重心移動をアシストできる新しい歩行補助ロボ

ットの機構を設計・試作した．また，転倒することなくスムーズに歩行するための軌道計画法を制

御システムに組み込んだ．図1にロボットの正面図・側面図を示し，図2に歩行の様子を示す．バッ

テリとコンピュータを本体に搭載し，約20kgの重量に抑えた． 

（２）試作した歩行補助ロボットによる側方重心移動のアシスト効果の評価 

 
 図 1 歩行補助ロボット IPPO 図 2 IPPOを装着した歩行 
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試作した歩行補助ロボットによる側方重心移動のアシスト効果を検証するため，トレッドミル上で

の歩行と杖を使った平地歩行について，腕の力と上腕の筋活動を評価した．実験の結果，いずれ

の歩行においても，腕にかかる力は側方移動をアシストすることで半分程度に減少した．また，筋

活動について，その最大値が30％程度減少した． 

  

４ 本研究が実社会にどう活かされるかー展望 

医療機関や企業などの共同研究先を探して，試作した歩行補助ロボットをベースとして実際の障

がい者の方に使ってもらえるようにロボットの完成度を挙げて実用化につなげていく必要がある．

また，側方重心移動のアシスト量をさらに拡大することや，機構をよりコンパクトにするための機構

の改良や転倒防止などの安全機能の実現のための研究開発を進める．将来的には，リハビリテ

ーション訓練だけでなく，実生活で役に立つ歩行アシストロボットの実現を目指す． 

 

５ 教歴・研究歴の流れにおける今回研究の位置づけ 

これまでの研究では，歩行補助ロボットの制御システムの研究開発を進めてきたが，機構設計か

ら開発した経験はなかった．本研究で機構設計からスタートしたことで，これまで温めてきた様々

なアイディアを盛り込んだ新しい歩行補助ロボットを試作することができたことは大変有意義であ

った． 
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