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(57)【要約】
【課題】ユーザの筋力が弱くても着座状態から起立状態
、起立状態から歩行状態へのそれぞれスムーズな移行を
支援でき、かつユーザの運動能力の低下を抑制できる起
立及び移動動作支援装置、起立及び移動動作支援プログ
ラム、並びに起立及び移動動作支援方法を提供すること
。
【解決手段】筐体３と、筐体３に対するユーザの上半身
及び下半身の位置及び向きを検出する相対位置検出部６
と、検出した位置及び向きから、筐体３に対するユーザ
の姿勢を解析する姿勢評価部１５と、筐体３に配された
グリップ（被把持部）８と、グリップ８の把持力を検出
する把持検出部１０と、把持力から把持状態を解析する
把持状態算出部１６と、ユーザの姿勢及び把持状態に基
づき、ユーザの状況を判別する状況判別部１７と、状況
に合わせて筐体３の水平移動方向及び水平移動速度を算
出する移動制御部１８と、筐体３を移動させる移動部１
１と、を備えている。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　筐体と、
　前記筐体に対するユーザの上半身及び下半身の位置及び向きを検出する相対位置検出部
と、
前記位置及び向きから、前記筐体に対するユーザの姿勢を解析する姿勢評価部と、
前記筐体に配されて把持される被把持部と、
前記被把持部の把持力を検出する把持検出部と、
　前記被把持部の把持状態を前記把持力から解析する把持状態算出部と、
前記姿勢及び前記把持状態に基づき、ユーザの状況を判別する状況判別部と、
前記状況に合わせて前記筐体の水平移動方向及び水平移動速度を算出する移動制御部と、
前記水平移動方向及び水平移動速度に基づき前記筐体を移動させる移動部と、
　を備えていることを特徴とする起立及び移動動作支援装置。
【請求項２】
　ユーザの画像を取得する撮像部材と、
　前記画像から前記筐体に対するユーザの顔の向き、指差し方向を算出してユーザの意図
を認識するジェスチャ認識部と、
　を備え、
　前記移動制御部が、ユーザの前記意図に基づき前記筐体の水平移動方向及び水平移動速
度を算出することを特徴とする請求項１に記載の起立及び移動動作支援装置。
【請求項３】
　前記筐体が着座部を備え、
　ユーザが前記着座部に着席した状態におけるユーザの上半身の位置及び向きを検出する
着座姿勢検出部を備え、
　前記移動制御部が、前記位置及び向きに基づき前記筐体の水平移動方向を算出すること
を特徴とする請求項１又は２に記載の起立及び移動動作支援装置。
【請求項４】
コンピュータを、
　筐体に対するユーザの上半身及び下半身の位置及び向きを検出し、前記筐体に対するユ
ーザの姿勢を解析する姿勢評価部、
　前記筐体に配された被把持部への把持力から前記被把持部の把持状態を解析する把持状
態算出部、
　前記姿勢及び前記把持状態に基づき、ユーザの状況を判別する状態判別部、
前記状況に基づき、前記筐体の水平移動方向及び水平移動速度を算出する移動制御部、
として機能させることを特徴とする起立及び移動動作支援プログラム。
【請求項５】
筐体に対するユーザの位置及び向き、並びに前記筐体に配された被把持部の把持力に関す
るデータを取得するデータ取得ステップと、
前記データからユーザの姿勢及び前記被把持部の把持状態を解析するデータ解析ステップ
と、
前記姿勢及び前記把持状態に基づき、ユーザの状況を判別する評価ステップと、
前記状況に合わせて前記筐体の水平移動方向及び水平移動速度を算出する移動指示ステッ
プと、
前記水平移動方向及び前記水平移動速度にて筐体を移動させる移動ステップと、
を備えていることを特徴とする起立及び移動動作支援方法。
【請求項６】
　前記評価ステップが、
前記筐体に配された着座部への着座の有無を判別する着座判別ステップと、
　前記筐体から所定範囲内におけるユーザの有無を判別するユーザ有無判別ステップと、
　前記筐体に対するユーザの上半身及び下半身の位置及び向きを検出し、前記筐体に対す
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るユーザの姿勢を評価する姿勢評価ステップと、
　を備えていることを特徴とする請求項５に記載の起立及び移動動作支援方法。
【請求項７】
ユーザの画像を取得する撮像ステップと、
　前記画像から前記筐体に対するユーザの顔の向き、指差し方向を算出してユーザの意図
を認識するジェスチャ認識ステップと、
　を備え、
　前記移動指示ステップが、前記意図に基づき前記筐体の水平移動方向及び水平移動速度
を算出することを特徴とする請求項５又は６に記載の起立及び移動動作支援方法。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、起立及び移動動作支援装置、起立及び移動動作支援プログラム、並びに起立
及び移動動作支援方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　高齢者等の要介護者の増大に伴い、介護を支援する介護支援用具により要介護者の介護
を支援することが一般的に行われるようになっている。近年、高齢者のますますの増加に
伴い、要介護者の増加に対応すべく、高度な介護支援が可能となる介護支援用具について
の需要が高まっている。
【０００３】
　このような介護支援用具として、例えば、着席状態から起立状態へ移るときに補助が必
要となる高齢者等の要介護者に対して、壁面に取り付けた手すりをアクチュエータで移動
させ、これを把持する要介護者がスムーズに起立状態へ移行するのを支援する起立支援装
置が提案されている（例えば、特許文献１参照。）。
【０００４】
【特許文献１】特開２００７－１９５８１４号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、上記従来の支援装置は、移動可能なフレーム（枠体）に固定配置されて
いるので，要介護者等のユーザは、そのフレームの設置場所においてのみ恩恵を受けるこ
とができるにとどまる。また、着席状態から起立状態、起立状態から歩行状態への移行に
それぞれ補助が必要とはいえ、このような支援装置に過度に依存した場合、ユーザ自身の
運動能力のさらなる低下につながりやすく、介護支援の観点から好ましくない場合がある
。
【０００６】
　本発明は上記事情に鑑みて成されたものであり、ユーザの筋力が弱くても着座状態から
起立状態、起立状態から歩行状態へのそれぞれスムーズな移行を支援でき、かつユーザの
運動能力の低下を抑制できる起立及び移動動作支援装置、起立及び移動動作支援プログラ
ム、並びに起立及び移動動作支援方法を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明は、上記課題を解決するため、以下の手段を採用する。
　本発明に係る起立及び移動動作支援装置は、筐体と、前記筐体に対するユーザの上半身
及び下半身の位置及び向きを検出する相対位置検出部と、前記位置及び向きから、前記筐
体に対するユーザの姿勢を解析する姿勢評価部と、前記筐体に配されて把持される被把持
部と、前記被把持部の把持力を検出する把持検出部と、前記被把持部の把持状態を前記把
持力から解析する把持状態算出部と、前記姿勢及び前記把持状態に基づき、ユーザの状況
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を判別する状況判別部と、前記状況に合わせて前記筐体の水平移動方向及び水平移動速度
を算出する移動制御部と、前記水平移動方向及び水平移動速度に基づき前記筐体を移動さ
せる移動部と、を備えていることを特徴とする。
【０００８】
　また、本発明に係る起立及び移動動作支援装置は、前記起立及び移動動作支援装置であ
って、ユーザの画像を取得する撮像部材と、前記画像から前記筐体に対するユーザの顔の
向き、指差し方向を算出してユーザの意図を認識するジェスチャ認識部と、を備え、前記
移動制御部が、ユーザの前記意図に基づき前記筐体の水平移動方向及び水平移動速度を算
出することを特徴とする。
【０００９】
　また、本発明に係る起立及び移動動作支援装置は、前記起立及び移動動作支援装置であ
って、前記筐体が着座部を備え、ユーザが前記着座部に着席した状態におけるユーザの上
半身の位置及び向きを検出する着座姿勢検出部を備え、前記移動制御部が、前記位置及び
向きに基づき前記筐体の移動方向を算出することを特徴とする。
【００１０】
また、本発明に係る起立及び移動動作支援プログラムは、コンピュータを、筐体に対する
ユーザの上半身及び下半身の位置及び向きを検出し、前記筐体に対するユーザの姿勢を解
析する姿勢評価部、前記筐体に配された被把持部への把持力から前記被把持部の把持状態
を解析する把持状態算出部、前記姿勢及び前記把持状態に基づき、ユーザの状況を判別す
る状態判別部、前記状況に基づき、前記筐体の水平移動方向及び水平移動速度を算出する
移動制御部、として機能させることを特徴とする。
【００１１】
また、本発明に係る起立及び移動動作支援方法は、筐体に対するユーザの位置及び向き、
並びに前記筐体に配された被把持部の把持力に関するデータを取得するデータ取得ステッ
プと、前記データからユーザの姿勢及び前記被把持部の把持状態を解析するデータ解析ス
テップと、前記姿勢及び前記把持状態に基づき、ユーザの状況を判別する評価ステップと
、前記状況に合わせて前記筐体の水平移動方向及び水平移動速度を算出する移動指示ステ
ップと、前記水平移動方向及び前記水平移動速度にて筐体を移動させる移動ステップと、
を備えていることを特徴とする。
【００１２】
　また、本発明に係る起立及び移動動作支援方法は、前記起立及び移動動作支援方法であ
って、前記評価ステップが、前記筐体に配された着座部への着座の有無を判別する着座判
別ステップと、前記筐体から所定範囲内におけるユーザの有無を判別するユーザ有無判別
ステップと、前記筐体に対するユーザの上半身及び下半身の位置及び向きを検出し、前記
筐体に対するユーザの姿勢を評価する姿勢評価ステップと、を備えていることを特徴とす
る。
【００１３】
また、本発明に係る起立及び移動動作支援方法は、前記起立及び移動動作支援方法であっ
て、ユーザの画像を取得する撮像ステップと、前記画像から前記筐体に対するユーザの顔
の向き、指差し方向を算出してユーザの意図を認識するジェスチャ認識ステップと、を備
え、前記移動指示ステップが、前記意図に基づき前記筐体の水平移動方向及び水平移動速
度を算出することを特徴とする。
【発明の効果】
【００１４】
　本発明によれば、ユーザの筋力が弱くても着座状態から起立状態、起立状態から歩行状
態へのそれぞれスムーズな移行を支援でき、かつユーザの運動能力の低下を抑制できる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１５】
　本発明に係る一実施形態について、図１から図１２を参照して説明する。
　本実施形態に係る電動車椅子（起立及び移動動作支援装置）１は、図１に示すように、
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ユーザが着座可能な椅子（着座部）２を有する筐体３と、ユーザの画像を取得するカメラ
（撮像部材）５と、筐体３に対するユーザの上半身及び下半身の位置及び向きを検出する
相対位置検出部６と、ユーザが椅子２に着席した状態におけるユーザの上半身の位置及び
向きを検出する着座姿勢検出部７と、筐体３に配されたグリップ（被把持部）８と、グリ
ップ８の把持力を検出する把持検出部１０と、筐体３を水平移動させる移動部１１と、筐
体内に配された制御部１２と、を備えている。
【００１６】
　カメラ５は、筐体３の後方に向かって椅子２の背中側に配されている。
相対位置検出部６は、予め設定された測距領域内でレーザ光を走査してユーザから反射さ
れたレーザ光を検出するレーザレンジファインダ（ＬＲＦ）で構成され、ユーザの上半身
からの反射光を検出する第一ＬＲＦ６Ａと、ユーザの下半身からの反射光を検出する第二
ＬＲＦ６Ｂと、を備えている。着座姿勢検出部７もレーザレンジファインダであって、椅
子２に配されている。なお、相対位置検出部及び着座姿勢検出部は、レーザレンジファイ
ンダに限らず、ステレオカメラ等、姿勢の奥行きを撮影して座標を獲得することによって
位置及び距離を検出できるものであればよい。
【００１７】
　グリップ８は、椅子２の背中側から上方に延び、かつ左右に分かれて配されている。
　把持検出部１０は、図２に示すように、グリップ８の左側及び右側のそれぞれ先端側に
配された複数の圧力センサ１０ａからなり、グリップ８の左側及び右側のそれぞれに加え
られた力の分布を検出する。
【００１８】
　移動部１１は、制御部１２の指示に基づき駆動力を提供する駆動源１１Ａと、駆動源１
１Ａからの駆動力が供給されて回転する車輪部１１Ｂと、駆動源１１Ａからの駆動力を車
輪部１１Ｂに伝達する図示しない伝達部と、を備えている。そして、筐体３を所定の水平
移動速度で所定の水平移動方向へと移動させる。
【００１９】
　制御部１２は、必要な処理を行うためのプログラム及びデータ等が記憶されたＲＯＭ（
リードオンリーメモリ）、必要なデータを一時的に保存するためのＲＡＭ（ランダムアク
セスメモリー）、ＲＯＭ等に記憶されたプログラムに応じた処理を行うＣＰＵ（中央演算
処理装置）、が内蔵されている。
【００２０】
　この制御部１２は、機能手段（プログラムモジュール）として、ジェスチャ認識部１３
と、姿勢評価部１５と、把持状態算出部１６と、状況判別部１７と、移動制御部１８と、
を備えている。
【００２１】
　ジェスチャ認識部１３は、撮像された動画に基づいてユーザのジェスチャを検出するジ
ェスチャ検出部１３Ａと、ジェスチャから電動車椅子１の移動目標位置を推定する目標推
定部１３Ｂと、をさらに備えている。
【００２２】
　ジェスチャ検出部１３Ａは、例えば、特願２００７－２０１４４７に示すように、カメ
ラ５がとらえたユーザの３次元位置から、ユーザの手領域および顔領域の変化（動き）を
画像解析して、ユーザのジェスチャを検出する。
　目標推定部１３Ｂは、ジェスチャ検出部１３Ａで検出されたジェスチャから、頭の位置
と指先とのなす角度を求め、ユーザが地面を指している地点を算出する。
【００２３】
　姿勢評価部１５は、相対位置検出部６によって検出された、筐体３に対するユーザの上
半身及び下半身の位置及び向きから、例えば、特願２００７－３２４２２４に示すように
、筐体３に対するユーザの姿勢を解析する。同様に、着座姿勢検出部７によって検出され
た、椅子２におけるユーザの上半身の向きから、椅子２におけるユーザの捻り姿勢を解析
する。



(6) JP 2010-125296 A 2010.6.10

10

20

30

40

50

【００２４】
　把持状態算出部１６は、把持検出部１０で検出された把持力からユーザのグリップ８の
把持状態を解析する。ここで、手前側の荷重が手先側の荷重よりも大きい場合、ユーザが
起立中と判断する。一方、手前側の荷重が手先側の荷重よりも小さい場合、ユーザが歩行
前進中と判断する。また、左側のグリップ８の荷重が右側よりも大きい場合、ユーザが左
旋回の意図があると判断する。一方、右側のグリップ８の荷重が左側よりも大きい場合、
ユーザが右旋回の意図があると判断する。
【００２５】
　状況判別部１７は、姿勢評価部１５及び把持状態算出部１６にて検出されたユーザの姿
勢及び把持状態に基づき、ユーザの状況を判別する。そして、移動制御部１８は、判別し
た状況に合わせて、筐体３の水平移動方向（前進又は旋回）及びその際の水平移動速度を
算出し、結果を移動部１１へ伝達する。
【００２６】
　次に、本実施形態に係る起立及び移動動作支援方法について、上述の電動車椅子１の作
用とともに説明する。
この起立及び移動動作支援方法は、図３に示すように、データ取得ステップ（Ｓ１０）と
、データ解析ステップ（Ｓ２０）と、移動量保存ステップ（Ｓ３０）と、評価ステップ（
Ｓ４０）と、移動指示ステップ（Ｓ５０）～（Ｓ５３）と、移動ステップ（Ｓ６０）～（
Ｓ６３）と、を備えている。
【００２７】
　データ取得ステップ（Ｓ１０）は、開始後の初期化に続いて、筐体３に対するユーザの
位置及び向き、並びにグリップ８の把持力に関するデータを、相対位置検出部６、着座姿
勢検出部７、及び把持検出部１０から取得する。
【００２８】
　データ解析ステップ（Ｓ２０）は、取得したユーザの上半身及び下半身の位置及び向き
に関するデータから、姿勢評価部１５及び把持状態算出部１６にてユーザの姿勢及びグリ
ップ８の把持状態を解析する。
【００２９】
　移動量保存ステップ（Ｓ３０）は、筐体３の移動量のデータをログディスクに保存する
とともに、ユーザの運動量を推定する。
【００３０】
　評価ステップ（Ｓ４０）は、解析したユーザの姿勢及び把持状態に基づき、状況判別部
１７にてユーザがどのような状況にあるかを判別する。評価ステップ（Ｓ４０）は、さら
に、着座判別ステップ（Ｓ４１）と、ユーザ有無判別ステップ（Ｓ４２）と、姿勢評価ス
テップ（Ｓ４３）と、を備えている。
【００３１】
　着座判別ステップ（Ｓ４１）は、着座姿勢検出部７から取得・解析したデータに基づき
、椅子２へのユーザの着座の有無を判別する。ユーザ有無判別ステップ（Ｓ４２）は、主
に相対位置検出部６から取得・解析したデータに基づき、筐体３から所定範囲内後方にユ
ーザがいるかどうかを判別する。
【００３２】
　姿勢評価ステップ（Ｓ４３）は、相対位置検出部６及び把持検出部１０から取得・解析
したデータに基づき、筐体３に対するユーザの上半身及び下半身の位置及び向きを検出す
る。この姿勢評価ステップ（Ｓ４３）は、さらに、ユーザが筐体３の後方において着座姿
勢かどうかを評価するステップ（Ｓ４３１）と、起立姿勢かどうかを評価するステップ（
Ｓ４３２）と、グリップ８を把持しているかどうかを評価するステップ（Ｓ４３３）と、
を備えている。
【００３３】
　評価ステップ（Ｓ４０）において判別したユーザの状況に応じて、探索／接近モード（
Ｍ１）、起立支援モード（Ｍ２）、歩行支援モード（Ｍ３）、操作支援モード（Ｍ４）の
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各モードに移行する。移動指示ステップ（Ｓ５０）～（Ｓ５３）及び移動ステップ（Ｓ６
０）～（Ｓ６３）は、各モードにてそれぞれ実施される。
【００３４】
　探索／接近モード（Ｍ１）は、着座判別ステップ（Ｓ４１）にて椅子２に搭乗者がいな
い、と判別され、かつ、ユーザ有無判別ステップ（Ｓ４２）にて後方にもユーザがいない
、と判別された場合に開始される。
【００３５】
探索／接近モード（Ｍ１）は、図４及び図５に示すように、カメラ５によるユーザの画像
を取得する撮像ステップ（ＳＴ１）と、ジェスチャ認識部１３にて、得られた画像から筐
体３に対するユーザの顔の向き、指差し方向のｐｏｉｎｔを算出してユーザの意図を認識
するジェスチャ認識ステップ（ＳＴ２）と、を備えている。
【００３６】
　ジェスチャ認識ステップ（ＳＴ２）にて、ユーザを認識できなかった場合、移動指示ス
テップ（Ｓ５０）に移行して、移動制御部１８にて筐体３を角度θだけ旋回させるように
し（Ｓ５０１）、移動ステップ（Ｓ６０）にて実際に車輪部１１Ｂを回転させる（Ｓ６０
１）。ここで、再びデータ取得ステップ（Ｓ１０）に戻る。
【００３７】
一方、ユーザを認識でき、かつ、指差しのジェスチャを認識できた場合、移動指示ステッ
プ（Ｓ５０）に移行し、目標推定部１３Ｂによる移動目標を算出する（Ｓ５０２）ととも
に、移動制御部１８にて移動目標への水平移動に伴う旋回角度及び水平移動速度を算出す
る。そして、移動制御部１８の指示に基づき、移動ステップ（Ｓ６０）にて実際に車輪部
１１Ｂを回転させる（Ｓ６０２）。ユーザが指し示すｐｏｉｎｔ地点に筐体３が到達後、
本モードを解除する。なお、ユーザを認識できても指差しのジェスチャを認識できない場
合、再びデータ取得ステップ（Ｓ１０）に戻る。
【００３８】
　起立支援モード（Ｍ２）は、着座判別ステップ（Ｓ４１）にて椅子２への搭乗者がいな
い、と判別され、ユーザ有無判別ステップ（Ｓ４２）にて筐体３の後方にユーザがいると
判別され、かつ、姿勢評価ステップ（Ｓ４３）にて、ユーザが着座状態であると判別され
た場合に開始される。
【００３９】
　ここで、図６及び図７に示すように、相対位置検出部６及び姿勢評価部１５にて、相対
位置検出部６による検出範囲ＬＲＦ内で、ユーザの胸元（上半身）の稜線Ｌ１の位置が足
元（下半身）の稜線Ｌ２の位置より筐体３から離間していると解析した場合、グリップ８
の把持状態と合わせて状況判別部１７が、ユーザが筐体３の後方で着座状態であると判別
する。この状態にて本モードを開始する（Ｍ２１）。
【００４０】
移動指示ステップ（Ｓ５１）及び移動ステップ（Ｓ６１）では、把持検出部１０にてグリ
ップ８の後方への荷重を検知した場合、ユーザが起立を開始したと状況判別部１７が判別
する。ここで、起立する場合、体重心は、まずは水平方向に移動し、体重心と足元とを結
ぶ線が床面に対して垂直になる時点で上昇する。この際、体重心の水平方向の移動量は、
時間経過とともに、図８に示すようになる。これをもとに、移動制御部１８が所定の速度
での前進指示を行い（Ｓ５１１）、筐体３を前進させる（Ｓ６１１）（Ｍ２２）。
【００４１】
ユーザの足元の稜線Ｌ２の位置に胸元の稜線Ｌ１の位置が近づいたこと、及びグリップ８
の荷重が筐体３の前方へ移動していることを検知した場合、状況判別部１７はユーザが起
立中であると判別する。そして、移動制御部１８が筐体３の前進速度を徐々に緩めるよう
指示し、移動部１１を減速する（Ｍ２３）。
【００４２】
把持検出部１０にて後方への荷重が検知されなくなり、かつ、相対位置検出部６にてユー
ザの胸元の稜線Ｌ１の位置と足元の稜線Ｌ２の位置とがほぼ同一であることが検出された
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時点で、踵と体重心とを結ぶ線が鉛直方向より前方へ傾くことになる。この時点で姿勢評
価部１５及び把持状態算出部１６にて、ユーザが起立姿勢であると解析され、これに基づ
き、状況判別部１７はユーザが起立した状態と判別する。そして、移動制御部１８が停止
指示を行い（Ｓ５１２）、移動部１１を停止させ（Ｓ６１２）（Ｍ２４）て、本モードを
解除する。何れの場合も、その後、再度データ取得ステップ（Ｓ１０）に戻る。
【００４３】
　歩行支援モード（Ｍ３）は、着座判別ステップ（Ｓ４１）にて椅子２に搭乗者がいない
、と判別され、ユーザ有無判別ステップ（Ｓ４２）にて後方にユーザがいると判別され、
かつ、姿勢評価ステップ（Ｓ４３）にて、ユーザが着座姿勢でなく起立姿勢であると判別
された場合に開始される。
【００４４】
　ここで、図９及び図１０に示すように、ユーザの胸元の稜線Ｌ１の位置と足元の稜線Ｌ
２の位置とがほぼ同一の位置にあると相対位置検出部６及び姿勢評価部１５にて解析した
場合、状況判別部１７は、これを起立姿勢と判別して本モードを開始する。
【００４５】
　移動指示ステップ（Ｓ５２）及び移動ステップ（Ｓ６２）では、左右のグリップ８に付
加される荷重が何れもグリップ８の前方への荷重であることを把持検出部１０及び把持状
態算出部１６にて検知した場合、状況判別部１７は、ユーザが前進したい、若しくは前進
している状態と判別する。そして、移動制御部１８にて所定の速度での前進指示を行い（
Ｓ５２１）、移動部１１にて筐体３を前進させる（Ｓ６２１）（Ｍ３１）。
【００４６】
　また、左右のグリップ８の前方への荷重のうち、右側の荷重のほうが左側よりも大きい
ことを把持検出部１０及び把持状態算出部１６にて検知した場合、状況判別部１７は、ユ
ーザが左旋回したい、若しくは左旋回している状態と判別する。そして、移動制御部１８
が所定の速度での左旋回指示を行い（Ｓ５２２）、移動部１１にて筐体３を左旋回させる
（Ｓ６２２）（Ｍ３１）。
【００４７】
一方、左右のグリップ８の前方へ付加される荷重のうち、左側の荷重のほうが右側よりも
大きいことを把持検出部１０及び把持状態算出部１６にて検知した場合、状況判別部１７
は、ユーザが右旋回したい、若しくは右旋回している状態と判別する。そして、移動制御
部１８が所定の速度での右旋回指示を行い（Ｓ５２３）、移動部１１にて筐体３を右旋回
させる（Ｓ６２３）（Ｍ３１）。
【００４８】
ここで、ユーザの胸元の稜線Ｌ１の位置が足元の稜線Ｌ２の位置よりも筐体３に接近して
いることを相対位置検出部６及び姿勢評価部１５にて検知した場合、状況判別部１７は、
ユーザが筐体３に引っ張られて後方へ反った状態であると判別する。そして、移動制御部
１８が停止指示を行い（Ｓ５２４）、移動部１１を停止する（Ｓ６２４）（Ｍ３２）。移
動ステップ（Ｓ６２１）～（Ｓ６２３）のそれぞれが終了後は、再度データ取得ステップ
（Ｓ１０）に戻る。
【００４９】
　操作支援モード（Ｍ４）は、着座判別ステップ（Ｓ４１）にて椅子２に搭乗者が着座し
ている、と判別され、グリップ８の把持状態を検知できない場合に開始される。
【００５０】
　ここで、図１１及び図１２に示すように、着座姿勢検出部７による検出範囲ＬＲＦ内で
、ユーザの胸元（上半身）Ｌ１の稜線が検出された場合、椅子２への着座姿勢にあると判
別して本モードを開始する（Ｍ４１）。
【００５１】
　移動指示ステップ（Ｓ５３）及び移動ステップ（Ｓ６３）では、胸元の稜線Ｌ１が右側
に傾いていることを相対位置検出部６及び姿勢評価部１５にて検知した場合、状況判別部
１７は、ユーザが上半身を右方向に捻っている状態であると判別する。そして移動制御部
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１８が所定の速度での右旋回指示を行い（Ｓ５３１）、移動部１１により筐体３を右旋回
させる（Ｓ６３１）（Ｍ４２）。
【００５２】
　一方、胸元の稜線Ｌ１が左側に傾いていることを相対位置検出部６及び姿勢評価部１５
にて検知した場合、状況判別部１７は、ユーザが上半身を左方向に捻っている状態である
と判別する。そして移動制御部１８が所定の速度での左旋回指示を行い（Ｓ５３２）、移
動部１１により筐体３を左旋回させる（Ｓ６３２）（Ｍ４３）。
【００５３】
　胸元の稜線Ｌ１が前方へ移動していることを相対位置検出部６及び姿勢評価部１５にて
検知した場合、状況判別部１７は、ユーザが上半身を椅子２内で前傾させている状態であ
ると判別する。そして移動制御部１８所定の速度での前進指示を行い（Ｓ５３３）、移動
部１１により筐体３を前進させる（Ｓ６３３）（Ｍ４４）。一方、稜線Ｌ１が停止してい
ることを相対位置検出部６及び姿勢評価部１５にて検知した場合には、移動制御部１８が
停止指示を行い（Ｓ５３４）、移動部１１が筐体３を停止させる（Ｓ６３４）。
【００５４】
移動ステップ（Ｓ６３１）～（Ｓ６３４）のそれぞれが終了後は、再度データ取得ステッ
プ（Ｓ１０）に戻る。なお、本モード中にグリップ８の把持力を検知した場合には、本モ
ードを解除する。
【００５５】
　この電動車椅子１並びに起立及び移動動作支援方法によれば、相対位置検出部６及び姿
勢評価部１５によって、ユーザの位置及び向きから、筐体３に対するユーザの姿勢を解析
することができる。また、把持検出部１０及び把持状態算出部１６によって、ユーザによ
るグリップ８の把持力を検出して、この把持力からユーザの把持状態を解析することがで
きる。そして、状況判別部１７及び移動制御部１８によって、ユーザの姿勢及び把持状態
に基づき、ユーザの状況を判別し、状況に合わせて筐体３の水平移動方向及び水平移動速
度を算出し、筐体３を移動させることができる。
【００５６】
　したがって、ユーザの筋力が弱くても着座状態から起立状態、及び起立状態から歩行状
態へのスムーズな移行を支援でき、かつユーザの運動能力の低下を抑制しながら、起立支
援及び歩行支援を行うことができる。
【００５７】
　また、カメラ５及びジェスチャ認識部１３によって、ユーザの意図を認識することがで
き、電動車椅子１がユーザから離れた位置にあっても、ユーザのジェスチャを認識させる
ことによって、電動車椅子１をユーザの近くまで移動させることができる。
【００５８】
　さらに、ユーザが椅子２に着座した状態で前進又は方向転換する場合、筐体３に対して
上半身を捻ることによって着座姿勢検出部７がこれを検知し、捻り状態に合わせてその方
向に筐体３を進めることができ、上半身の筋力低下を好適に抑えることができる。
【００５９】
　なお、本発明の技術範囲は上記実施の形態に限定されるものではなく、本発明の趣旨を
逸脱しない範囲において種々の変更を加えることが可能である。
　例えば、上記実施形態では、起立及び移動動作支援装置として電動車椅子としているが
、これに限らず、着座部のない歩行補助車のような他の形態でも構わない。
【図面の簡単な説明】
【００６０】
【図１】本発明の一実施形態に係る電動車椅子を示す概要図である。
【図２】本発明の一実施形態に係る電動車椅子における把持検出部１０の配設状態を示す
説明図である。
【図３】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法を示すフロー図である。
【図４】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法のうち、ジェスチャ認識に
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【図５】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法における電動車椅子を接近
させる際のユーザと電動車椅子との関係を（ａ）側面から（ｂ）正面から示す説明図であ
る。
【図６】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法のうち、起立支援方法を示
すフロー図である。
【図７】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法における起立支援時のユー
ザと電動車椅子との関係を示す説明図である。
【図８】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法における起立時のユーザの
水平方向の移動距離とその時間との関係を示すグラフである。
【図９】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法のうち、歩行支援方法を示
すフロー図である。
【図１０】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法における歩行支援時のユ
ーザと電動車椅子との関係を示す説明図である。
【図１１】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法のうち、電動車椅子に着
座時の操作支援方法を示すフロー図である。
【図１２】本発明の一実施形態に係る起立及び移動動作支援方法における電動車椅子に着
座時の操作支援時のユーザと電動車椅子との関係を示す説明図である。
【符号の説明】
【００６１】
１　電動車椅子（起立及び移動動作支援装置）
２　椅子（着座部）
３　筐体
５　カメラ（撮像部材）
６　相対位置検出部
７　着座姿勢検出部
８　グリップ（被把持部）
１０　把持検出部
１１　移動部
１３　ジェスチャ認識部
１５　姿勢評価部
１６　把持状態算出部
１７　状況判別部
１８　移動制御部
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