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産業分野で培われたロボット技術は,近年,医療・福祉分野を含む様々な分野へ応

用展開されている.現在,日本では少子高齢化に伴う労働者の慢性的不足や高齢者が
高齢者を介護する「老老介護」が大きな問題になっている.これらの解決策として被

介護者の自立的な生活の支援や介護者の身体的負担の軽減を目的とした医療福祉分

野のロボット開発が期待され,行政の支援も活発に行われている.

本研究では,超スマート社会の実現(society5.0)におけるスマートな健康支援社
会を構築するためのコア技術である医療福祉介護ロボットにおいて,特に介護分野で
重要である二つの主要テーマを取り扱う.ーつは介護で最大の問題となっている移乗

である.もうーつは,医療従事者の業務サービス支援である医療介護施設内回診や上

記移乗等に伴う移動ロボットの人物追尾である
ーつ目の主要テーマでは「全方向に即時に移動可能なパワーアシスト式移乗介護口

ボット」の開発を目標としている.このロボットでは,移乗のためのリフト機構に加

え,全方向移動を可能とする差動駆動操舵機構(DiffeNntialDrivesteeringsystem
DDSS)を用いている.力覚センサによるロボットの移動操作量推定およびリフト機
構のワイヤ傾斜量を用いた牽引物への操作力推定に基づくパワーアシスト技林Hこよ

つて,直感的な操作感を実現している.さらに,りフト機構においては,牽引物の荷
重を計測することで上下移動のための操作力を推定し,アシストする機能を有してい
る.この上下移動のアシストにおいては,従来の研究においてりミットサイクルの発

生が報告されているが,牽引物に荷重計測に基づき,これを回避する制御手法を提案
している.以上の機能を融合して開発されたロボットは,移乗のみならず,移乗後に

車椅子としての移動が可能な統合型システムとして設計されている

また,りフト装置の実用化において高価なセンサの利用は現実的でないため,安価
なセンサに用いて吊り上げ作業時に発生する揺れを低減できる制御手法を提案して
いる.吊り上げ作業中に発生するワイヤの特徴的な張力変化を検出し,巻上速度を動

的に制御することで,地切り時に発生する揺れを低減し,実験的に有用性を確認して
いる

二つ目の主要テーマとして,回診・移動ロボットの人物追尾システムの研究を行っ

ている.上記の移乗を含め病院などで用いられる移動ロボットでは,医療従事者など
への人物追尾システムの利用が期待されている.同システムにおける追尾対象者の見

失いを回避するために,追尾対象者に加速度センサを取り付け,既存のレーザーセン
サとのセンサーフュージョンにより,追尾対象者の移動量を推定する手法を提案し,,

御Π卸実験により有用性を確認している

これらの研究成果により,医療・介護現場における医療福祉ロボット技術開発にお
ける学術的および実用化への基礎的知見を得ている

医療介護施設での移乗および回診支援のための移動ロボットの設計と制御
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In xecent years, the robot techn010gy cultivated in the industrialfield has been
applied to val.ious fields includin曾 the medical and welfare fields. cun'ently, in
Japan, the chronic sh0此a曾e ofwoTk飢's due to the declining biTthrate and agin牙
and the "elderly caTe" in which the elderly take care ofthe elderly are becomin牙
major p〕!oblems. As a solution to t})ese problems, the development offobots in
the medical and welfare field with the aim ofsupPω'ting the care 〕!ecipient'S

independent life and reducin曾 tl)e physical bufden on the C田'e牙iver is expected,
and administrative support is being actively provided

For this reason, various nursing care devices usin牙 robot techn010gy aTe
Cun'ently being researched and developed. However, in actualsites, althoU牙h li丘
devices, power assist suits, transfer assistance robots, and so on have been
resem,ched and developed for 仇'ansfer assistance worlく that is physica11y
demandin曾,北 Cannot be said that tl〕ese are effectively utilized. since tl〕e li丘
device is genera11y moved manua11y, the reduction of the workload is limited.
Furthermore, tl〕e swayin客 that occurs when transfefTin牙 Causes discolnfort to
the cared person, and also presents a dan牙erous situation where safety and
Security are lacking. AS P砥't ofthe development ofsmart hospital, ouf 部'oup is
Conductin牙 research on a roundabout and transfer robotthatcan support human
medical personnel, but 北 is necessaty to solve the occlusion probleln that causes
Oversight in the invisible region.

This study deals W北h two major themes that are particularly ilnpm'tant in the
field ofcare in medical and weHaΣe caTe robots, which are the core techn010牙y for

buildin曾 a smart health support society in the tealizati01〕 of a super sma此
Society (society 5.の. one is transfer/movement, which is the biggest problem in
nursin曾 Care. The other is a roundabout/movement within a medicavnursing
faci1北y, which supports the business services of 皿edical staff at medical
facilities.1n this research, we conducted robot research to suppott humans in
these two tasks.

By usin曾 a differential drive steerin牙 System (DDSS) as the omnidh'ectional
movement mechanism, foT the first major then〕e, movement without any
Iim北ation in the lnovelnent direction is realized. The power assist tecl)n010gy
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Usin曾 a force sensor for the moving opeTation 曾ives an intuitive operation feelin牙
in any direction. For the li丘 mechanism, we propose a power assist mechanism
that 、measures the load of the towed object, detects the vertical movement

amount by the operating fotce applied to it, and detects tl)e l)orizonta11novement
amount 丘.om the W辻e inclination amount, and enables the li丘 movement.1n

addition, we proposed a new power assist control metl)od that avoids the limlt
Cycle generated in the pl'evious research. The developed robot is an inte部'ated
System that can be used not only for transfer, but also as a tTansfeT device for
Wheelchairs immediately after transfer

Next, a safe and secure control method that reduces swing 曾enerated duxlng
Iifting work by an inexpensive and sin)ple control method witl)out using an
expensive sensoT that is considered difficult to use in a commercia11y available
Iift device. The hoistin牙 Speed is dynamica11y contr011ed by the load change
generated on the wire durin牙 hoisting work to reduce the sway 今enerated durin牙
今1'ound cutting and confirn) its usefulness

NOW, as the second major theme, we have conducted research on rounds and
mobile robots. By the way, a person tracking system is often used in 仇'ansp0此
robots and roundabout Tobots including the above movable care lift in hosP北als
and etc. As a n)ethod of avoidin牙 the tracldn曾 tar牙et P田'son'S loss of sight in
tracking contr01 0f a care suppo】7t t父ansport robot, we ptopose a method to
estimate tl〕e lnovement amount of tl)e tracking target person by attaching an
acceleration sensoT to the tracking target peぞSon and using sensor fusion with
the existin牙 laser sens0χ. The effectiveness is verified by control experiments.

By these researcl〕 fesults, we a11n to

Practical apP11Cation ln medical and

Inedlcal and nursln牙 Caxe settn)牙S.

Obtain basic knowledge for academic and
Welf釦'e tobot tecl)n010gy developn)ent ln


