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■研究シーズ概要

■研究シーズの特徴

・軽量かつコンパクト

・任意の姿勢で正確に重力を補償することが可能

・誤動作の心配がないので安全，だれでも簡単に安心して使うことが可能

・低摩擦で透明性が高く，操作性に優れる

・水洗い可能でメンテナンスフリー

座面が常に一定の
力で押し上げられる

楽に立ち上が
ることが可能

一定の補助力

→昇降動作50kg補償 左右移動

ゴムの復
元力で体
重を補償

生体の筋骨格構造を模した機構により，モータなどの駆動源を使用せ
ずにゴムの弾性力のみを用いて重力をキャンセルすることができます．
また遊脚期と立脚期で巧みに構造が変化する人間の足の構造を導入
することで立脚期にのみ体重を支持する歩行補助装置を実現できます．

図１ 動力なしで立ち上がり・移乗を補助する車いす

図２ モータレス昇降アシスト装置 図３ モータレス歩行補助装置


