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評価実験 

分担者との連携 

機械式パワーアシストシステムの有効性を検証するため，分担者である吉田助教の協力

により測定システムの構築を行った．また，その測定システムを用いて分担者 高戸教授

の協力により，スロープ走行時において以下の項目について，調査を実施した． 

a) 介助者の使い心地，安定性，疲労感などを評価する官能評価指標 

b) 着座者の安心感や安定性などを評価する官能評価指標 

c) 車体の加速度，角速度，介助者が加えた力，生体信号（筋電等）などの物理的指標 

※ 次ページに続く 



 

研究実績 

の概要 

機械式パワーアシストシステムの有効性を示すため，静的な測定実験を実施した．図1

に，斜面釣り合いを用いたアシスト力の測定実験の結果を示す．結果より，ゼンマイばね

の巻き回数を増加させるとアシスト力が大きくなることがわかった．また，ゼンマイばね

の巻き回数が 25回を超えた後，パワーアシスト力の増加率が減少していることがわかる． 

測定したデータに基づき，介助者－パ

ワーアシスト車いす系の数理モデルの

構築を目指す． 

図 2 に示す介助者－パワーアシスト

車いす系において，パワーアシスト車い

すはゼンマイばねにより構成されてい

るため，補助タイヤの回転数によりパワ

ーアシストの補助力が変化する．一方，

介助者は歩行周期があるため，一定の力

で押すことはできない．したがって，歩

行状態により，介助者に加わる負担が変

化することが考えられる．さらに，斜面

角度により介助者が車いすを走行する

ために必要な力が異なる．このような相

互関係について，オイラー法と微分方程

式を用いた数理モデルを構築した． 

図 3 にアシストの有無での車椅子走

行距離を示す．時間経過にしたがって，

走行距離が増加し，車椅子が前進し続け

る結果となった．今後はこの数値解析結

果の妥当性の検証し，実測を再現できる

理論モデルを構築する予定である． 

これらの研究結果をベースとして，

「2024年度橋本財団 福祉助成金」に応

募し，「車イスの介助者を補助する機械

式パワーアシスト機構の研究開発，総額

1400,000円」が採択された． 
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図 2 介助者－パワーアシスト 

車いす系の作用力 

図 3 数値解析結果 

図 1 補助力の測定 


