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研究成果の概要（和文）：　寝たきりになる原因の3割近くが、脳卒中などの脳血管疾患である。ロボティクス
技術、バーチャルリアリティ技術を用いたリハビリ訓練が、脳卒中のリハビリに対して期待されている。ブレー
キを用いて力覚提示を行う上肢リハビリシステムPLEMOシリーズの新規な研究開発を行った。ブレーキを用いた
非能動型リハビリ支援システムは、アクチュエータを用いた能動型リハビリ支援システムと異なり本質的安全性
を有する。 本研究では、最初に優れた力覚性能を持つ非能動型リハビリ支援システムの研究開発とその理論解
析を行った。次に、同側型及び鏡面対称型の健側（非麻痺側）補助機能を持つ上肢リハビリ支援システムの研究
開発を行った。

研究成果の概要（英文）： Approximately 30% of causes of bedridden are strokes and other cerebral 
vascular diseases. It is expected that neuro-rehabilitation using an apparatus that applies robotic 
and virtual reality technologies has rehabilitation training effects on stroke patients. New 
research and development of rehabilitation systems for upper limbs “PLEMO” series using force 
presentation with brakes were conducted. Rehabilitation systems using brakes are essentially safe 
unlike rehabilitation systems using actuators. In this study, firstly we studied new nonactive-type 
upper limb rehabilitation systems with high-performance. Then, we developed a new nonactive-type 
upper limb rehabilitation system that introduced ipsilateral-type and mirror-symmetric-type 
non-paralyzed side assistance.

研究分野：リハビリテーション工学、医療福祉工学、バーチャルリアリティ、ロボット工学
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研究成果の学術的意義や社会的意義
 ブレーキで力覚提示を行うシステムの力覚提示可能範囲を理論的に与える研究を行った。これにより、冗長個
数のブレーキを用いた力覚提示システムの制御方策の決定が容易になる。従来のMR流体と異なり、粒子の沈降性
が無く低速度域特性の良いナノ粒子MR流体を用いて、高性能な２次元力覚提示システムを研究開発した。アクチ
ュエータを用いないで鏡面対称型及び同側型リハビリ支援システムを初めて研究開発した。ブレーキと機構より
なるシステムであり、本質安全性を有する。
　脳の可塑性により、脳卒中においては、リハビリによりかなりの回復が可能である。そこで、本研究で開発し
たシステムは高齢化が進む今後の社会において貢献する。









https://researchmap.jp/Furusho_Junji/



