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担当： ハイネル事業部　浅見 一志　Tel： 042-391-3328　E-mail： web@koborin.com
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■背景
　少子高齢化が進む日本では、医療費と介護費の増大、介護の担い
手不足が深刻な社会課題となっています。日本は寝たきり大国であ
り、約300万人が寝たきりの状態です。健康寿命と平均寿命の差は
10年あり、この期間中に医療費と介護負担が増大します。寝たきり
になると「不動」の状態が続き、これが多くの問題を引き起こします。
　ここで役立つのが「ハイネル」です。ハイネルは利用者のストレス
を減らし、医療費を削減し、介護の人手不足の解消に貢献します。ハ
イネルは、利用者が好きな姿勢を自分のタイミングで取ることがで
きるため、排便、誤嚥、褥瘡、呼吸、疼痛などの問題が改善すると利
用者から報告されています。利用者からは「体が固まる恐怖から解
放されます」「30分に１回姿勢変換で呼ばれていたのが１日に１回
になり、親子関係が良くなった」と感想を頂きました。

■ハイネルの特徴
　ハイネルは、自分で姿勢を変えられない人が、車椅子上で自由
な姿勢を取れるように設計されたロボット車椅子です。手動車椅
子として移動しながら、簡単なスイッチ操作で姿勢を変えることが
できます。
　車椅子上では、安楽姿勢、食事姿勢、作業がしやすい姿勢など、
一日の中で様々な姿勢を取る必要があります。また、病気や障害
によって体の変形を防ぐ姿勢、呼吸がしやすい姿勢、嚥下がしやす
い姿勢などを取ることが必要です。一人ひとりの状況によって、
「良い姿勢」は変化します。
　一般に販売される車椅子の多くはリクライニング機能、ティルト
機能、エレベーション機能といった基本的な姿勢変換オプションを
備えていますが、これらは車椅子のフレームに対して左右対称の
動きに限られます。しかし人の身体は左右非対称であり、伸ばした
い部位も人それぞれ異なります。人は通常、15分に一度姿勢を

変えています。ハイネルはこれらの機能に加え、体幹を2軸でひね
ることができます。前額面上で、臍を基点に左右に体を傾ける側
屈機能と、水平面上で、背中を基点に左右に体幹をひねる回旋機
能、そして背もたれを上下に10cm動かし、体幹の伸展を行うこ
とができます。
　3パターンの自由な姿勢を記録し、スイッチひとつで簡単に再
現できます。ハイネルの名前は、身体を「ひねる」という特徴からき
ています。「Hineru」と書いて「ハイネル」と読み、体をひねって、伸
ばして、気持ちよくなって「はい！寝る」と覚えてください。

■今後の展開
　「姿勢を自由に変える」という概念を広め、もっと自由に、自分ら
しい生活を送れる社会を目指しています。ハイネルは「不動」から
解放し、姿勢の自由を提供する車椅子です。体を動かすことは本
人にも介護者にも医療費削減にも大きなメリットをもたらします。
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住所： 大阪府大阪市中央区本町4-2-12  野村不動産御堂筋本町ビル8F-29P
担当： 営業・マーケティング部  田邊 佳織　Tel： 06-4980-0465　E-mail： info-web@thinekr-robotics.co.jp
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■概要
　TK-01は赤外光反射式の非接触式小型センサー(近接覚セン
サー)です。対象物の表面からの反射光量を独自のエッジAI 技術で
高速処理(1秒に200回程度)することで、近距離計測(1.5～
20mm)が可能であり、傾き角度も計測できます。ロボットの指先に
TK-01を搭載し、対象物の間のラストワンインチをセンシングする
ことで、対象物の位置や外部環境の変化に適切に対応できるロボッ
トシステムを構築できます。また、安価なシステム構成で透明物体
や鏡面物体をも計測することが可能であることから、これまでコス
ト・計測性能面でロボット導入が見送られてきた現場への提案が可
能になります。

■開発に至った背景
　我が国では、多業種において、労働人口減少による更なる自動
化ニーズが高まっています。しかし、従来の一般的なロボットは予
め教えられたことを高速かつ高精度に繰り返すことが得意である
一方で、「対象物の位置や状況変化に適応して自動的に作業を行
う能力」は未だに低く、少量多品種生産やバラ積み作業の多い製
造現場等には、人力に頼らざるを得ない作業が多く残っています。
この課題解決のため、ロボットシステムへの採用が主に検討され
てきたのは、3Dビジョンセンサー(カメラ)と画像認識の組み合わ
せです。ただし3Dビジョンセンサーは高コストであり、扱う側に高
い専門知識が必要であるといった導入時の課題があります。対象
物を俯瞰するビジョンセンサーと、対象物に近い手先において必
要な位置調整を行うことができるTK-01の組み合わせにより、シ
ステムコストの大半を占めるビジョンセンサーを低機能でも足り
るものとし、現場へのロボット導入ハードルを低減できます。

■今後の展開
　TK-01は対象物に接触しない非接触センシングによるロボット
指先の位置決め制御がメインの応用方法ですが、例えばバネ機構
を備えた柔軟に動く指先モジュールとTK-01を組み合わせること
で、指先を対象物に接触させる使い方も可能です。これは、指先モ
ジュールが対象物に接触した際に生じるバネ機構の姿勢・位置の
変化をロボットハンドの中に配置したTK-01でリアルタイム計測
する仕組みです。指先が柔軟であることから、高速動作時に衝撃
が発生しにくく、ビジョンセンサーがなくともバラ積みされた対象
物をまさぐりながらピックアップすることも可能になります。さら
に、低コストの2Dビジョンセンサーで平面上の対象物の位置を把
握し、高さはTK-01によるセンシングで補完することで、割れやす
い食品を吸着ピッキングできている事例もあります。TK-01は、こ
のように他の機構と組み合わせることで、幅広い応用開拓が可能
であることも特徴です。

ロボット手先のラストワンインチを埋めるセンサー

近接覚センサーを利用したバラ積みピッキング用ハンド
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