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高齢者が元気になるモビリティ社会

目指すべき将来の姿(ビジョン図)

お出かけしたくなるような
身体と気持ち

共助と自尊心が生まれる
場と仕組

安心・安全に使える
車と運転支援

ｶｼﾞｭｱﾙｾﾝｼﾝｸﾞを活用した健康維持と外出誘導

運転が苦手な人も運転できない人も楽しく移動

社会参加による自己効力感の向上
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仕組

ビジョンを実現するアプリ

歩行支援ロボット



本日ご紹介する成果
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介護から自立支援型の介護へ

従来の介護

出来ないことが増えていく

自立支援型の介護

自立した日常生活の維持

出来ることは自分で

適切な活動

トレーニングバリアフリー

介護・介助

ケア
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制度面での広がり

日常生活を維持するための取り組みが進む

シルバー産業新聞,2019年2月10日第268号1面
「18年改定検証」

※厚労省,平成30年度介護報酬改定の主な事項について
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日常生活行動（ADL）の多くにかかわる

”歩く” は自立した生活の第一歩

着眼点
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介護施設向け
歩行トレーニングロボ

▲歩行結果をプリントアウトしてほしい
▲歩行距離を身近な指標で教えて欲しい
▲歩ける距離や停止回数が知りたい

◎モチベーション向上に適している

◎介護予防・日常生活支援総合事業
など、総合事業に使えそう

2016

▲ハンドルが細いと持ちにくい
▲簡単にハンドルの高さを調節したい
▲トレーニング内容を記録してほしい

◎負荷により安定感が増しブレも減少

◎左右のバランスが分かることは大変有用

◎負荷により下肢や体幹をより使う印象

2017 2018
介護施設向け
歩行トレーニング
支援サービス

◎様々な持ち方に対応できるハンドル
◎スマートで使いたくなるデザイン
◎歩行中にUIモニタが視界を妨げない
◎利用者に合わせた運動負荷
◎訓練記録が簡単に印刷出来る
◎目標設定が利用者と共有できる

個人向け
歩行支援ロボ

▲足回りを変更しないと足が当たる
▲ハンドルの高さ、角度の調節が必要
▲左右の傾きが取れることは重要
▲個人認証で人に合わせた支援必要

～2015

・本体レンタル

・データ管理

・報告書作成

継続的な現場の声の収集と改善

足助病院
老人福祉センターぬくもりの里

パナソニック株式会社

名古屋大学
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重視した施設スタッフの声

（トレーニングをしても）
効果がなかなか見えてこないので、
利用者のやる気がいつまで続くか不安になる。

利用者の体調や気力も日によって変わるので、
どれだけやったらよいか迷うことがある。

課題：高齢者の身体機能の変化が捉えにくい

体力測定：3ヶ月に一回
身体にセンサ装着は負担
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波形に様々な情報が潜む

6軸のハンドル荷重、モータ回転数

特
徴
抽
出

セ
ン
シ
ン
グ

歩行能力
・速度
・ピッチ
・歩幅
・バランス
etc.

精度約 95%

歩行能力分析技術

自由なルート・非拘束でトップクラス

利用者・施設スタッフの負担なし
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ロボットを押して歩くだけで歩行能力を分析

高い頻度で身体機能の変化を捉えられる



利用者2名の9ヶ月間の変化

・要介護2 デイサービス以外での運動なし。
Aさん:女性 88歳（右大腿骨頚部骨折治療後）
Bさん：男性 93歳

・週１回利用
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地域イノベーションへの展開

通所リハ・
デイサービス

病院
回復期リハビリ ケアハウス・サ高住 住宅

地域全体の高齢者の活発化
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さらには



より多くの活き活きした時間を
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