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〇池俣吉人，※荒井祐亮，※時野谷聡，※大垣翼，佐野明人

受動歩行とは、モータ，センサおよびアクチュエータを一切用いずに，重力だけで歩く歩行のことである．

これまでの研究で，受動歩行やヒト歩行の原理を基礎とすることで，非常にシンプルな歩行支援機を開発し

た．本研究では，同歩行支援機をアンケートにより評価した．さらに，アシストトルクをモデル化し，同モ

デルの妥当性を二重振り子の実験から示した．なお，これらの成果は，H28年度の卒業研究（荒井君，時野

谷君，大垣君）によって得られたものである．

関連画像

機械・精密システム工学科 学会発表

【発表者について】アンダーラインは本学教員、研究員および技術職員、○は発表者、※は大学院生、卒研生または卒業生

ロボティクス・メカトロニクス講演会2017

最も簡単な歩行支援機の評価および解析


