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【利用が見込まれる分野】

空気圧ソフトアクチュエータの開発と
パワーアシストロボットへの応用

　近年，福祉や重作業の分野を対象にした様々なウェアラブルパワーアシストロボットが研究・開発さ

れています。サイバーダイン㈱（筑波大学発ベンチャー）製の HAL，㈱イノフィス（東京理科大学発ベ

ンチャー）製のマッスルスーツなどが，ウェアラブルパワーアシストロボットの先駆的な事例として挙

げられます。これらのウェアラブルパワーアシストロボットは，高剛性フレームに電動アクチュエータ

や空気圧アクチュエータなどの各種アクチュエータを取り付けて駆動しています。機構が高剛性である

ことから高出力アクチュエータを使用可能なので，装着者へ大きなアシスト力を加えることができます。

これらの装置は，昆虫の外骨格に似た高剛性の機構を身体に装着することから，外骨格型のウェアラブ

ルパワーアシストロボットに分類することができます。

  外骨格型ウェアラブルパワーアシストロボットは，高出力のアクチュエータを実装できるので，たと

えば麻痺患者や高齢者など，使用者の発生力が小さくロボットに高アシスト力が求められる場面での利

用に適しています。しかし，高い性能を実現している反面，外骨格型は大がかりな機構を常時装着する

ことになるため，長時間の装着が負担になるという実用面での課題もあります。そこで，私達の研究室

では外骨格型の問題点であった使用の容易さに着目し，健常者が使用する衣服と同程度の着用性をもつ

パワーアシストロボットの開発にこれまで取り組んできました。

  開発したパワーアシストロボットの駆動には，湾曲，伸長，膨張など各種の動作を行う空気圧ゴム人

工筋を使用しています。これらのゴム人工筋は，圧縮空気を供給して膨張するゴム材料を布や繊維によ

り変形を拘束することで所望の動作を実現しています。ゴム材料と繊維から構成されているため，開発

したゴム人工筋は軽量かつ柔軟であることから，衣服の布材料と非常に親和性が高いものとなっていま

す。これら各種人工筋を衣服生地内に配置し，外観や装着性は通常の衣服でありながら使用者の動作補

助が可能なパワーアシストウェアの実現を最終目標として日々研究を行っています。 
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