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目的・背景

原理・方法

結果・まとめ

応用分野・用途

高齢化社会において社会インフラの整備は急務であり，公共施設では順次インフラの整備が進みつつある。

しかしながら，一般の施設や建物の対応は十分とは言えない。その中でも特に，バリアフリーの問題 がある。

例えば，歩道と車道の縁石などの段差があるだけでも介助者なしでは横断は困難 となる。

また，老朽化により改修の計画が進まない施設なども多数あり，高齢者などの自律した生活を困難にしている。

これらの課題を解決する１つの方法として，考案したのが車輪型階段昇降ロボットである。

本ロボットは，平地での走行性能を維持，また，階段昇降では車輪を変形 させて対応する。

車輪が変形する機構は，日本大学の発明技術 であり，脚やクローラー（キャタピラー）に比べ実用的である。
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電動車イス、自律移動ロボット、歩行支援ロボット、原発内無人作業車、運搬車、救助ロボットなど

３輪の楕円型展開車輪を試作し遠隔操縦に成功。現在、車椅子に取付け
走行可能な階段昇降アシスト車椅子を設計し実現を目指して研究中。
今後、階段を自動認識して昇降可能な制御システムの開発も予定。
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