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In Japan, we are facing highly aged society, where robot technology is necessarily required to 
assist functionally deteriorated person or support nursing labors. We have been developing 
human support robot to be applied as rehabilitation or power assist work. In the IFPEX, we 
exhibit some kinds of developed welfare robots, power assist glove and power assist wear  
using pneumatic soft actuator and walking support shoes using wearer’s weight. 
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１．研究室の紹介 

岡山大学知能機械制御学研究室では，空気圧

ゴム人工筋などのソフトアクチュエータや従来

の空気圧アクチュエータを用いて，リハビリテー

ションやパワーアシスト等，人を支援するロボッ

トシステムの開発を行っている[1]-[6]．この度の

IFPEX では，空気圧ゴム人工筋を用いたパワーア

シストグローブと，装着者の体重を利用した歩行

支援シューズについて紹介する． 

2．空気圧ゴム人工筋の開発とその応用 

2.1 パワーアシストグローブへの応用[3] 

 シート状湾曲型空気圧人工筋を手甲部に配置

し，手指の屈曲動作の支援を目的に開発したパ

ワーアシストグローブを第 1 図(a)に示す．各指 

の圧力を制御することで第 1 図(b)(c)のように握

り動作やつまみ動作など手指に必要な動作を行

うことができる． 

2.2 パワーアシストウェアへの応用[4] 

 図2に示す開発したパワーアシストウェアは， 

下肢の支援を目的とした衣服状の装置であり軽

量かつ使用者の動作を阻害しない構造である．

アクチュエータの内圧を調整することで，支援

力を能動的に変えることができる．背面に携帯

型の空気圧源，バッテリー，コントローラを内

蔵している．また，低圧駆動のアクチュエータ

を使用しているため，二酸化炭素ボンベなどで

の駆動も可能である． 
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(a) 外観        (b) 握り動作        (c) つまみ動作 

図 1  パワーアシストグローブ 
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3 装着者の体重を利用した空気式歩行支援シ

ューズの開発 

 超高齢社会である我が国において，高齢者の

生活の質の維持・向上は重要な課題である．歩

行は高齢者の健康維持に不可欠であるが，高齢

者の事故要因の約 8 割が転倒によるものと報告

されている．これは、加齢に伴う足関節背屈筋

群の筋力低下により遊脚期における背屈位が低

く，歩行がすり足状となるためである．高齢者

は転倒すると若年者に比べて骨折しやすく，寝

たきりになる場合もある．歩行支援装置に関す

る研究としては、MR 流体を用いた粘性抵抗可

変の継手を有する短下肢装具や，空気圧受動要

素を用いた足の尖足(爪先が鉛直下向きに垂れ

た状態)を防止する足関節装具などに関する研

究が行われている． 

本研究では、高齢者のつまずきによる転倒防

止のため，遊脚期になった際につま先を上に向

ける動作(背屈動作)を支援する機能を備えた歩

行支援シューズ(図 3)を開発する．このように能

動的に支援動作を行うには何らかのエネルギー

源が必要となるが，従来の電動モータ等を用い

たのではコストや装置の複雑化を招き，一般の

外歩き用シューズとして得策とは言えない．そ

こで本研究では装着者の体重(位置エネルギー)

に着目する．そして，空気圧の特徴を利用する

ことにより，装着者の位置エネルギーを機械的

な仕事に変換する仕組みを提案し，これを小型

化して靴に組み込むことで，電気エネルギーを

一切利用しない駆動方法を提案する． 
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図 3 歩行支援シューズ 

 
図 2  パワーアシストウェア 
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