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必ずしも「ラボ検証」「実証支援」に
限定されない取組も実施！！
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スマートライフケア共創工房で
受けた相談
• 地域：東京、奈良、愛知、大阪、福岡、佐賀、鹿児島、
• 開発品、製品：センサ、歩行アシスト、腰部負担軽減、移乗ア
シスト、トイレ介助、アイデア段階

• 相談経路：直接相談が多い。地域相談窓口経由もある。
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九州工業大学：せき損式スライディングボード「つばさ」（E&I社）

出所)せき損式スライディングボード「つばさ」 https://www.tsubasa-bd.com/tokuchou

R2年度好事例

 取組概要
 光学式モーションキャプチャを用いた、効果検証を行った。

 3種類の移乗動作(①つばさなし,②つばさ使用例１(介助者の
捻りあり),③つばさ使用例２ (介助者の捻りなし))における第4-
5腰椎間の圧縮力を推定した。

 計測は簡易的に光学式マーカーを用いた計測のみ行い、
AnyBodyを用いて逆動力学解析を行った。

 機器を使わない移乗について、規定の動作がないため、ノーリフ
ティングケアを推進する作業療法士に試験に参加してもらい、こ
の方の動きを機器を使わない移乗動作と定義づけた。

 解析については、動作の全期間を通して被介助者役の方の全
体重を負荷として加えており、また、上肢を介助者の肩に置くなど
の要介助者役の動作が反映されていないため、本解析では腰
部負荷が大きく見積もられている可能性がある。

 一方で、結果としては、条件間比較においては「つばさ」の使用
に一定の意味がある結果が得られたと考えられる。

 今後について
 被介護者のモーションの同時計測を行い、また介護者と被介護

者の相互作用力もできるだけ計測できるよう準備中
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現場ニーズ伝達からマーケティングまで
コンセプト設計や製品化前の介護ロボットや技術でも

地域相談窓口もしくはリビングラボに
まずはお気軽にご相談ください
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