
技術分野／ ライフサイエンス  

（テーマ名） 移動支援ロボットに関するメカトロニクスとその応用 

 

（シーズ概要） 

従来型の移動ロボットのように自律性に重点を置かず，ユーザが手で移動ロボットを牽引す

ることにより，荷物を持ったユーザの移動支援を行うタイプのロボットを開発しています．

具体的には，ユーザの後方から追従してくるタイプ，ユーザの側を伴走してくるタイプ，

ユーザの前方で先導してくるタイプ，の３種類を開発しており，それらは全てユーザが移動

する際に把持するハンドル部分に加わる力を検知して制御します．そのため，非常に操作性

の高い，自然な制御動作を実現しています． 

 

 
（研究成果の産業への展開例） 

現在は，在宅酸素医療患者の外出支援用の酸素ボンベ搬送カートとして開発中であり，実証実験

をしながら開発を進めています．この技術は，病院内での患者さんの移動点滴台や高齢者の移動

支援用歩行補助器等の展開も可能であると考えています． 
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