
 

 

 
研究内容の概要 ： 弱った足腰の力を補助する歩行補助ロボットを開発しま

した。 
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特
長
／
効
果 

 ズボンのように脚にセットし、歩行補助を行える。 

 健康診断用センサを装備 

 頑丈 

 軽い 

 

利
用
／
用
途 

 歩行補助 

 健康診断 

 携帯電話を利用した緊急連絡 

 GPS を利用した道案内 
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