
空気圧駆動系を用いたリハビリ支援システムの開発 

空気の圧縮性 

サーボ系を構成した場合でも， 
中周波数域で低インピーダンス 

高い出力/重量比 

バックドライバビリティ 

空気圧駆動系 
の特徴 

患者関節軌道とロボット動作
軌道間にずれが生じても大き
な反力を患者側に与えない 

緊急時の退避行動，
安全対策 

リハビリ支援
システムとして

の有用性 

ウエアラブルデバイス
への展開 

高い人間親和性 

＋ ソフトメカニズム 

Linuxを用いた実時間
制御システム 

低コストかつl高機能な 
リハビリ支援機器が実現 

在宅でも継続した訓練が可能 

実用化・福祉機器
産業への貢献 

試作器による検証・
定量評価 
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