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重度障害者用携帯型ロボットアームに関する研究

(A Study on a Mobile Robotic Ann for People with Severe Disabilities) 

本論文は，肢体不自由者などの重度障害者のための携帯型食事支援ロボットアームに関

する研究・開発を行ったものである．このシステムは．ロボットアーム，マイコン，イン

タフェースで構成されている．ロボットアーム本体は， 36cm X 25 cm X 9 cmの大きさ

であり，ラップトップコンピュータ用のカバンに収納することができ，その重さは 2個の

12V鉛蓄電池を含めて約 5kgである．そのアクチュエータには， 8個のサーボを使用し，

ロボットアームの制御にはマイコンを用いている．

まず，携帯型ロボットアームシステムの製作を行い，その後，本システムを用いて動作

命令製作実験と，製作した動作命令を用いた水分摂取動作及び食事動作の実験を 2名の健

常被験者に行ってもらった．ロボットアームを操作には，ノート PCのEnterキーを押して

もらった．実験結果より，被験者らが水分摂取動作と食事動作をスムーズに行え，本ロボ

ットアームが市販の 500mlのペットボトルをしつかりと把持できることが分かった．

また，食事動作の実験においては，スプーンとフォークの持ち換えもスムーズであった．

これらの実験結果を踏まえ，本システムを用いて筋ジストロフィー患者 3名に水分摂取動

作を行ってもらった 3名の被験者が操作しやすいように，片手で把持しやすい形状のコ

ントローラを製作し，ロボットアームの操作にはそのコントローラ上のプッシュスイッチ

を押してもらった．この実験結果より，本システムが筋ジストロフィー患者でも操作でき

ることが確認できたまた，被験者それぞれのペースで水分摂取や食事の動作が行えるこ

とも確認できた．
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発を行ったものである．このシステムはロボットアーム，マイコン，インタフェースで構成されてい

る．ロポットアーム本体は， 36cm X 25 cm X 9 cmの大きさで，ラップトップコンピュータ用のカバ

ンに収納することができ，その重さは2個の12V鉛蓄電池を含めて約北gである．そのアクチュエークに

は， 8個のサーボを使用し，ロポットアームの制御にはマイコンを用いているロポットのデザインは，

人間の関節の位置などを考慮しており，関節数なども人の上肢を参考にしている．携帯型としたのは，

使用者である上肢に障害を持つ人たちの行動範囲の拡大と，食事を健常者のように楽しむことを目的

（次頁へ続く）
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なすだけのロボットの在り方とは別に，人の上肢のように様々なことが可能なロポットヘのニーズがある

ことが分かった

従って，本研究成果は工学的に有用でぁり，提出された学位論文は博士の学位論文に相当するものと判

断し，学位論文の審査を合格とするまた，論文発表会における発表ならびに質疑応答において，申請者

は専門分野および関連分野の十分な知識並びに琉球大学大学院理工学研究科博士後期課程修了者として

十分な研究能力を有していることが確認できたので最終試験を合格とする．




