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評価実験 

研究実績 

の概要 

車椅子を押してスロープ等の斜面を走行する際，介助者に負荷が生じる．動作補助の可

能な電動車いすはモーターやバッテリーが必要であり，充電なしに継続的に利用すること

が難しい．そこで，介助者のために負担の軽減が可能かつ，充電不要で軽量な機械式パワ

ーアシスト車椅子を開発している．この新規車いすの実用のためには評価法を確立し，妥

当性を検証することが目的である． 

パワーアシスト車いすはゼンマイバネと歯車で構成され，走行時の動力を保存，利用す

ることが可能な駆動部の機構（図1）となっている． 

※ 次ページに続く 



 

研究実績 

の概要 

この車いす補助機構の有効性を検討するためには負荷を測定するためのシステムを構

築（以下は負荷計測システムとする．）する必要がある．そこで，本研究では，ロードセ

ルを車いすに埋め込んだ負荷計測システムを構築した．さらに，測定実験を実施し，補助

機構の静的な補助力を調査した． 

図2(a)は静的実験の様子，図2(b)は静的実験結果を示す．本実験では，車椅子の座面に

63 kgのダミーを設置した．斜面傾斜に平行な力をデジタルフォースゲージで測定した．

斜面角度を3.97，5.16，6.34°の三種類で変化させ，その時に生じる静的な荷重と補助力

を補助なし，補助ありの場合について調査した． 

図2(b)により，斜面角度を増加させた場合は，重力

による静的な荷重が増加していることがわかる．これ

は理論値と測定結果ともに同様な結果を示している．

次に，補助なしと，補助ありを比較すると，補助あり

の場合に静的な荷重が低下していることが確認でき

る．また，補助力は30～35 Nであることがわかった．

これにより，機械式補助機構を用いることで，負荷が

軽減可能であることがわかる． 

 今後は，被験者データを増やすとともに，介助者の

使い心地，安定性，疲労感などの評価や補助機構の最

適設計を検討する予定である． 
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図 1機械式補助機構

を有する車いす 

図 2 測定実験 

a)静的実験の様子 b)静的実験結果 


