
■背景と目的

研究・開発機関 　：株式会社テラバイト
利用施設　　　 　：自社設備
計算規模　　　 　：1ノード、PCサーバ、４CPU
利用ソフトウェア ：筋骨格シミュレーションソフトウェア AnyBody
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●人間工学に基づいた、安全で使いやすい
様々な製品が開発されています。しかし、
製品の使用場面でユーザに与える影響を
事前に評価する方法は確立されておらず、
人に優しい製品を設計しているつもりでも、
出来上がった製品が本当に人に優しい特性
を備えているかはわかりませんでした。

○筋骨格シミュレーションによって、製品使
用時に人体に発生する力学的負荷が定量
評価できるようになりました。

○マン-マシン統合系デバイスの典型例であ
るウェアラブル補助ロボットの開発に筋
骨格シミュレーションを適用できるように
なりました。

（公財）計算科学振興財団

ヒトの動きを科学する
―ウェアラブル補助ロボットの開発―
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■利用成果

図1　筋骨格モデル

図 2　逆動力学解析のモデル 図 3　人体の関節トルクの変動

図 4　通常歩行の関節トルク変動

図 5　ロボット利用時の関節トルク変動


