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全体の概要 

「身体に重度の機能障害があり自分で自分の身体を動かすことができなかったり歩行できない

場合は，抱えたりバギーに載せて介助で移動する」という考え方が一般的である．しかし，重度

の身体障害があっても，身体の任意に動かすことのできる部位の入力で自立移動できる移動補助

機を学齢期前から適合し練習すれば，自立心を育み，将来一般社会で共生するための社会性と心

を育成できるのではないかと考えている．そこで，重度身体障害児が日常使用している姿勢保持

装置に乗ったまま自身で自走できる簡易形移動装置の開発に取り組んだ． 

 

試作した機器またはシステム  重度身体障害児のための簡易形移動機 

鉄製丸パイプをロの字形に組んだフレームに木製天板を上面から固定し，駆動部を前後中心付

近に配した低床型の簡易形移動機である．各種入力装置が接続可能であり，前後及び左右に旋回

させることができる．面ファスナーで姿勢保持装置を固定する仕様となっているため，様々なタ

イプの姿勢保持装置を固定して電動化することができる． 

 

      

図１ 開発した第２次試作機の簡易形移動機外観   図２ 姿勢保持装置を固定した様子 

 

   

図３ 第２次試作機の駆動部分  図４ オプション天板    図５ 第３次試作機 

歩行できない重度身体障害児の自立を支援する簡易形移動機の開発 概要 

代表機関名 株式会社佐賀プラント工業 

                      【報告書PDF12,222KB】 



目   次 

 

Ⅰ．報告 

歩行できない重度身体障害児の自立を支援する簡易形移動機の開発 

 開発機関 株式会社佐賀プラント工業 

 

Ａ．開発目的 --------------------------------------------------------- 1 

Ｂ．開発する支援機器の想定ユーザー ----------------------------------- 3 

Ｃ．開発体制 --------------------------------------------------------- 3 

Ｄ．試作した機器またはシステム --------------------------------------- 3 

Ｅ．開発方法 -------------------------------------------------------- 11 

Ｆ．モニター評価 ---------------------------------------------------- 13 

Ｇ．開発で得られた成果 ---------------------------------------------- 20 

Ｈ．予定してできなかったこと ---------------------------------------- 21 

Ｉ．考察 ------------------------------------------------------------ 21 

Ｊ．結論 ------------------------------------------------------------ 21 

Ｋ．健康危険情報 ---------------------------------------------------- 22 

Ｌ．成果に関する公表 ------------------------------------------------ 22 

Ｍ．知的財産権の出願・登録状況 -------------------------------------- 22 

 

Ⅱ．開発成果の公表に関する一覧表 -------------------------------------- 70 

 

Ⅲ．開発成果の公表に関する刊行物・別刷 -------------------------------- 70 



1 

 

障害者自立支援機器等開発促進事業 

報告書 

歩行できない重度身体障害児の自立を支援する簡易形移動機の開発 

開発機関 株式会社佐賀プラント工業 

 

開発要旨 

「身体に重度の機能障害があり自分で自分の身体を動かすことができなか

ったり歩行できない場合は，抱えたりバギーに載せて介助で移動する」という

考え方が一般的である．しかし，重度の身体障害があっても，身体の任意に動

かすことのできる部位の入力で自立移動できる移動補助機を学齢期前から適

合し練習すれば，自分で動く方法を獲得して，自立心を育み，将来一般社会で

共生するための社会性と心を育成できるのではないかと考えている．そこで，

重度身体障害児が日常使用している姿勢保持装置に乗ったまま自身で自走で

きる簡易形移動装置の開発に取り組んだ．施設でのモニター評価の結果，重度

身体障害児自身をはじめ，保護者や施設スタッフが本簡易形移動機の商品化を

強く望んでいること．また，単なる移動機ではなく，子供たちが嫌がる訓練を

楽しみながらできるようにする訓練補助装置としてや施設スタッフの創意工

夫により，重度身体障害児の運動会出場や物を運ぶなどのお手伝いを可能にす

る装置として様々な活用の可能性があることが分かった． 

 

 

開発者 

 北島 健郎 

  株式会社佐賀プラント工業 

  代表取締役 

 

Ａ．開発目的 

Ａ−１．開発の背景と目的 

障害児の自立と日常生活の質的向上には，幼

尐期からの移動訓練が重要であるとの知見が

佐賀大学大学院医学系研究科の松尾清美氏や

佐賀整肢学園こども発達医療センターの吉田

勇一氏らから以前より指摘されてきた． 

しかし，障害者自立支援法に基づき，全国の

市町村が支給する電動車いす等の自走操型の

移動装置は，小学校高学年にならなければ支給

対象にならない．また，障害の程度や操作能力

の制約等から，小学校高学年であっても支給対

象とならない場合もある．特に，幼児や小学校

低学年が自走型の移動装置を使うことは危険

と見なされてきたことから，入手できる装置そ

のものが非常に尐ないのが現状である． 

厚生労働省の統計によれば，全国の身体障害

児数（在宅）は81,900人と推計され，うち約6

割の47,700人が肢体不自由児と推計されてい

る．また，知的障害や内部障害を併せ持つ肢体

不自由児は実数に含まれないことから，肢体不

自由な障害児は実際にはもっと多い．一方，肢

体不自由児施設と重症心身障害児施設は全国

にそれぞれ168箇所と112箇所あり，在所者数は，

それぞれ6,081人と10,489人である． 

「身体に重度の機能障害があり自分で自分

の身体を動かすことができなかったり歩行で

きない場合は，抱えたりバギーに載せて介助

で移動する」という考え方が一般的である． 

しかし，重度の身体障害があっても，身体
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の任意に動かすことのできる部位の入力で自

立移動できる移動補助機を学齢期前から適合

し練習すれば，自分で動く方法を獲得して，

自立心を育み，将来一般社会で共生するため

の社会性と心を育成できるのではないかと考

えている．その可能性を平成 18年度から平成

22 年度の移動遊具の開発という研究で実証

してきた（図１と図２）． 

 

図１ 移動機にクッションチェアーを乗せて移動の練習 

 

図２ 姿勢保持装置に座り移動機に載せて自立移動 

 

ここでの試作機は，学齢期前には車いすと

いうより自立操作方法の習得を目指し，速度

を落として安全に移動できるようにした移動

遊具（図３,図４）として，その必要性や実用

性，そして子供の発達の変化等を観察してき

た．その結果，言語年齢が 3歳以上になると，

スイッチやボタン操作で移動するという理解

ができ，自立移動が可能になることが示唆さ

れた．図３は，市販のクッションチェアーを

既存の第１次試作機に載せた状況．図４は実

際の操作状況．図５は発達していくと簡易電

動車いすを適合でき，屋外の移動を自立でき

るようになった例である． 

また，これまでの評価に協力して頂いた子

供本人と家族および発達障害児の医療や育成

に携わるスタッフは，その可能性に気付き，

この様な自立移動機が安全で安価に市販され

ることへ大きな期待を寄せている．このよう

な背景から，歩行できない学齢期前の重度身

体障害児の自立を支援するための簡易形移動

機を開発し，実用的製品化を目指している． 

 

 

図３ 試作している移動補助機具 

 

 

図４ 学齢期前の子供の試用状況 

 

 

図５ 左足で操作している状況 
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Ａ−２．従来製品との違い 

発達障害児の姿勢保持に関しては，国内に

おいても多くの研究がなされており，事例発

表も多く出されているが，家庭や療育の現場

を見てみると座位保持と称して寝かされてい

ることが多い．一方，自立移動に関しては，

発表例も尐なく，前述したように自立移動で

きないことを前提として抱え上げて移動して

いるのが現状である．これでは，自立心や社

会性を育むことはできない．その改善と発展

のために， 

① 成長に合わせて姿勢保持装置と自立移動

補助機を適合していく方法や支援技術を

構築すること 

② 他にこの様なコンパクトな移動補助機が

ないこと 

③ 子供たちが普段使用している様々な姿勢

保持装置を乗せて自立移動させられるこ

と 

が独創的な点である． 

 

Ｂ．開発する支援機器の想定ユーザー 

想定ユーザは，身体に重度機能障害を有す

るため，自立移動できないから抱えて移動し

ている学齢期前の子供と学齢期の子供，そし

て電動車いすのコントロールができない重度

身体障害者である． 

使用する場所は，肢体不自由児施設や重症

心身障害児施設，養護学校を想定している． 

 

Ｃ．開発体制 

Ｃ−１．開発者側の体制 

重度身体障害児や発達障害児の自立や発育

促進について長年研究をされている佐賀大学

大学院医学系研究科の准教授である松尾清美

氏を中心に，これまで，本移動機の開発の前

身となる研究開発において共同研究を行って

きた佐賀県工業技術センターの特別研究員で

ある川口比呂志氏，辛川洋介氏，大坪昭文氏，

田中徹氏からは，移動機の基本設計やデザイ

ン，駆動機構，駆動制御等についてご協力い

ただいた．また，駆動制御や入力装置の製作

や量産化に向けての設計等について，株式会

社サンプラスの代表取締役である山口産興氏

にご協力いただいた．なお，駆動部分の基本

設計については，株式会社戸上電機製作所の

武富利勝氏から多大なるご協力と知見をいた

だき，開発者側の視点として，佐賀県工業技

術センターが主催するバリアフリーデザイン

研究会の会員企業の皆さまに試作機の評価を

行っていただいた． 

 

Ｃ−２．モニター側の体制（当事者団体） 

モニター評価については，以下の方々にご

協力いただいた． 

○佐賀県立うれしの特別支援学校 

 教諭 内田国博氏 

○社会福祉法人北九州市福祉事業団北九州市

立総合療育センター 

 訓練科課長 志井田太一氏 

 リハビリ工学士 中村詩子氏 

 

Ｄ．試作した機器またはシステム 

平成 18 年度から平成 22年度に取り組んだ

移動遊具の研究開発（既存の第１次試作機）

において得た結果をもとに改善を図り第２次

試作機を開発した．その後，倫理委員会の審

査を経てモニター評価を行い，その結果を受

けて第３次試作機を製作した． 

 

Ｄ−１．開発した第２次試作機 

Ｄ−１−１．構造及び外観 

フレーム構造は、これまでの木製フレーム

から変更し、鉄製丸パイプ（管外径 25.4mm,

管内径 23.0mm）でロの字に組んだフレームに

上から厚さ 9mm のシナ合板を乗せてボルトで
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固定し，フレーム中央部より 50mm 後方に駆動

部を溶接した（図６〜図９）． 

フレームの四隅に自在キャスターをボルト

で固定し（図８），前方の２輪を直径 85mm，

後方の２輪を直径 65mm とすることで，水平な

床面上を走行する際は，後方の２輪が浮いて

いる状態とした．これにより，中央部の左右

駆動輪と前方の自在キャスター２輪の計４輪

で走行し，床の材料や床面からの影響を尐な

くし、旋回性能と段差乗り越え性能を向上さ

せている．また、フレームパイプのコーナー

には、物や人に接触した場合の衝撃を尐なく

する為の衝撃吸収クッションを貼った。 

24Ｖ電源を駆動部前方に底面からシナ合板

にボルトで固定し，走行制御用ユニットを駆

動部後方にビスで固定した（図８，図９）． 

 

 

図６ 第２次試作機の斜め前方外観 

 

 

図７ 第２次試作機の斜め後方外観 

 

図８ 第２次試作機の底面外観 

 

 

図９ 第２次試作機の駆動部分 

 

Ｄ−１−２．サイズ 

学齢期前後の子供たちが使用する各種姿勢

保持装置が乗せられるように大中小３種類の

大きさの簡易形移動機を製作した（資料Ｄ１-

第２次試作機図面 参照）． 

・ 大：幅 500mm×長さ 750mm×高さ 140mm 

・ 中：幅 500mm×長さ 700mm×高さ 140mm 

・ 小：幅 500mm×長さ 650mm×高さ 140mm 

 

Ｄ−１−３．姿勢保持装置との接続 

鉄製丸パイプのフレームの前後左右に各々

２箇所ずつの合計８箇所に固定用フックを設

けることで，障害児が使用している各種姿勢

保持装置を面ファスナーにより容易に固定可

能とした（図６〜図９）。各種姿勢保持装置を

取り付けた状況を図 10 に示す． 
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Ｄ−１−４．操作スイッチと各種スイッチ類の

配置 

操作スイッチ類の差し込みジャックと速度

調節用ロータリースイッチ、メイン電源、バ 

 

 

 

 

図 10 各種姿勢保持装置を取り付けた状態 

ッテリー充電用ジャックを移動機本体の後方

上面に設けることで，容易に操作スイッチの

抜き差しや電源の ON・OFF ，速度調節ができ

るようにした（図 11）．図 12 は，ゲーム機用

コントローラを活用して製作した十字レバー

の操作スイッチである．また，操作スイッチ

類の差し込み口として，3.5mm ジャックを併

せて配置することで，ボタンスイッチやタッ

チスイッチ，呼気スイッチなど市販されてい

る各種スイッチが使用できるようにした（図

13）． 

 

 

図 11 各種スイッチ類の設置箇所と配置 

 

 

図 12 試作した操作スイッチ（十字レバー） 

 

 

図 13 操作スイッチ接続用の 3.5mm ジャック 
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Ｄ−１−５．移動機の運搬性 

移動機の後端中央部に鉄製丸パイプを垂直

に差し込み，手前に傾けることで駆動輪を浮

かせるキャスター付き昇降部を設けることで、

電源 OFF 時に施設スタッフが移動機を容易

に運搬できるようにした（図 14，図 15）． 

 

 

図 14 移動機後端の運搬用キャスター付き昇降部 

 

 

 

図 15 パイプを差し込んで動かしている様子 

 

Ｄ−１−６．駆動装置 

駆動装置は，図16に示すとおり，駆動用の直

流モータと駆動輪とを減速ギアを介して連結

した左右一対の駆動部により構成している．ま

た，駆動部を外側端部にコイルスプリングを取

り付けた揺動板に懸架し，駆動輪を床面に対し

て左右独立に常時付勢する構造としている． 

 

 

図16 駆動装置の構成 

 

1）駆動装置の課題 

移動機の前後中間部に駆動装置を取り付け

た場合，旋回性に優れるものの６輪構造となる

ため，構造的に床面の凹凸により駆動輪が浮き

やすく，安定した走行ができなくなるという問

題がある．  

そこで，駆動輪を前後方向の中心位置から

50mm後方に配置し，後方の自在キャスターを浮

かせることで床面の凹凸に追従して安定した

走行性能と旋回性能の向上を図っている．また，

姿勢保持装置の取り付け高さを低く抑えると

で低重心化を図り，走行時における転倒の危険

を回避するようにしている．その駆動装置の構

造と駆動輪の懸架機構を図17に示す．また，床

面の凹凸に追従する駆動輪の挙動を図18と図

19に示す． 

2) 駆動輪の揺動と支軸の設置方向 

移動機の下面に取り付けるための下向き「コ」

の字状の支持部材に，前後方向に向く支軸を設

け，この支軸を支点に回動することによって上

下方向に揺動する揺動板の遊端側に駆動輪を
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図17 駆動装置の構造と駆動輪の懸架機構 

 

 

図18 床面凹陥部における駆動輪の挙動 

 

 

図19 床面突起部における駆動輪の挙動 

 

 

取り付けている．また，揺動板遊端側に駆動輪

を床面に常時付勢する手段として，支持部材と

揺動板の間にコイルスプリングを設けている．

左右一対の駆動輪は各々独立して揺動可能に

取り付け，かつ，床面に向けて常時付勢する構

造としている． 

この構造により，左右一対の駆動輪が各々独

立して床面の凹凸に追従し，安定した走行性能

を実現している．また，揺動板の支軸を前後方

向に向けることで，始動時に働く慣性である駆

動輪を下方または上方に押し出す力が駆動輪

に作用しないようにし，始動時の安定した動き

を実現している．これにより，移動機を使用す

る重度身体障害児に対して，始動時における安

心感と安定感を与えることができると考えら

れる． 

3) 駆動輪の床面に対する付勢手段 

駆動輪を床面に付勢する手段を駆動輪より

も外側に支持部材と揺動板の間に設けること

で，駆動装置全体の構造を単純化している．こ

れにより，低床型の駆動装置を実現し，移動機

自体の低重心化も図っている． 

また，駆動輪よりも外側に駆動輪の付勢手段

を設けて付勢手段の上下方向の伸縮範囲を長

くし，駆動輪の上下方向の揺動範囲を大きくす

ることによって，床面の凹凸に対する駆動輪の

追従範囲を大きくしている．さらに，付勢手段

のバネ力を低く抑えることができるため，市販

のコイルスプリングが使用可能である． 

4) 床面の凹凸に追従する駆動輪の挙動 

図18に示すように，駆動輪が床面の凹陥部に

落ち込むとき，付勢手段であるコイルスプリン

グが伸びることで揺動板が支軸を支点に下方

向に回動し，駆動輪が付勢された状態で凹陥部

に接する．また，図19に示すように，駆動輪が

突起部に乗り上げるとき，揺動板が支軸を支点

に上方向に回動し，コイルスプリングが縮むこ

とで駆動輪が付勢された状態で突起部に接す

る．左右一対の駆動輪を各々独立して床面に付

勢することで，床面の凹凸に対する追従性が高

く安定した走行性能を実現している．  
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5) 水平床面における駆動輪の設置 

図 17に示すように，水平な床面において駆

動輪を正面視「ハ」の字形に対向して設置し，

マイナスキャンバー効果により直進性と旋回

性に優れる設計としている．また，床面が傾

斜していても走行が安定するように配慮して

いる．駆動輪は，前後方向の支軸を支点に上

下方向に回動する構造であるため，駆動装置

を移動機の下面に取り付ける高さを調整する

だけで，容易に駆動輪を正面視「ハ」の字形

に対向して設置することができる． 

 

Ｄ−１−７．駆動装置走行制御用ユニット 

1）モータの駆動回路と走行制御 

駆動装置に使用した直流モータは 24V 電源

で駆動し，電源の on/off により駆動と停止を

制御できる．また，電源の極性を変更するこ

とにより，その回転方向を制御することがで

きる．これらの制御を可能とするために，直

流モータ駆動用のドライバ IC（TA8429H）を

用いて駆動回路を製作している．このドライ

バ ICのブロック図を図 20 に示すが，入力端

子の IN1，IN2，及び ST に与える“Ｈ”また

は“Ｌ”信号を組み合わせることで，表１に

示すとおり正転，逆転，停止，ブレーキ，ス

タンバイの５つのモードが選択できる． 

駆動装置は，直流モータと駆動輪とを減速

ギアを介して連結した左右一対の駆動部によ

り構成しており，左右の直流モータに対して

前進，後進，左旋回，右旋回，停止の５つの

走行制御を行う必要がある．そこで，左右の

直流モータをそれぞれ駆動するドライバ IC

の入力端子 IN1，IN2 に，“Ｈ”または“Ｌ”

のデジタル信号を与え，表２に示す組み合わ

せにより５つの走行制御を実現している． 

2）モータの速度制御 

直流モータは流れるモータ電流に比例して

回転数が増加するという特徴があるが，直流 

 

図20 ドライバIC（TA8429H）のブロック図 

 

表１ ドライバIC（TA8429H）の機能 

 

 

表２ 走行制御パターン 

 

 

モータのスイッチングトランジスタにドライ

ブ信号を加えても、急にモータ電流は流れな

い．逆に，ドライブ信号を遮断してもダイオ

ードが逆起電力を吸収しているためモータ電

流は急には減尐しない．そこで，直流モータ

固有の時定数よりも周期の短いパルス状の電

圧をドライブ信号として直流モータに加える

ことで，一定のモータ電流を流すことができ

る．また，パルス電圧のデューティ比（on/off

の比率）を変化させることで，流れるモータ
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電流をコントロールすることができる．そこ

で，駆動輪を安定して回転させるために減速

ギアを介して直流モータに連結した状態にお

ける適正なパルス電圧を直流モータ駆動用の

ドライバ IC の ST 端子（図 20）に加えること

で，駆動輪の安定した回転と速度制御を可能

にする PWM 制御によるモータの回転速度の制

御を実現している． 

3）PIC を用いた走行制御回路 

周辺機器の制御をプログラムで容易に実現

で き る ワ ン チ ッ プ マ イ コ ン の PIC

（Peripheral Interface Controller）を用い

ることによって，操作ボタンによる前進，後

進，左旋回，右旋回，停止という５つの走行

制御と，ロータリースイッチによる４段階の

速度制御が可能な PWM 制御用のパルス信号の

発生を実現している． 

図 21 にワンチップマイコン（PIC16F876A）

のピン配置を示すが，このワンチップマイコ

ンはポートＡ，ポートＢ，ポートＣの３つの

入出力ポートを有している．開発した走行制

御回路においては，ポートＡを出力用，ポー

トＢを入力用，ポートＣを PWM 制御用パルス

信号の発生用として使用している． 

なお，このワンチップマイコンを動作させ

るために必要な基本回路を図 22 に示す．また，

ボタンスイッチやロータリースイッチと接続

する入力部と，モータ駆動用のドライバ IC

と接続する出力部から成る PIC の入出力回路

を図 23 に示す． 

 

 

 

図 21 PIC16F876A のピン配置 

 

 

 
図 22 PIC の基本回路 

 

図 23 PIC の入出力回路 
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4）走行制御用プログラム 

ワンチップマイコン PIC を用いた走行制御

用のプログラムを図 24に示す．このプログラ

ムは，PIC の開発元である Microchip 社が提

供する統合開発環境 MPLAB 上において，CCS

社が開発した PIC 用Ｃコンパイラを使用して

作成している． 

プログラムの初期設定は，ポートＡを全て

出力用に，ポートＢを全て入力用に，ポート

Ｃの１端子を PWM 制御用とし，そのパルス信

号の周期を 1.67[ms]としている． 

本プログラムは繰り返しの処理として，ま

ず，ロータリースイッチが４段階のどの位置

にあるかをポートＢの下位４ビットで判定し，

その位置に応じて PWM 制御用のパルス信号の

デューティ比を決定する．次に，ボタンスイ

ッチのどれが押されているかをポートＢの上

位４ビットで判定し，その結果に応じて前進，

後進，左旋回，右旋回，停止という５つの走

行制御を実行するパターンをポートＡの下位

４ビットへ出力する．その後に，ロータリー

スイッチの位置で決定されたデューティ比に

従って，PWM 制御用のパルス信号の出力を実

現する設定を行う．以上の繰り返し処理をこ

のプログラムでは 0.1[s]間隔で実行するよ

うに設定している． 

 

Ｄ−２．第２次試作機のオプション天板 

第２次試作機をモニター評価した結果，バ

ギータイプの姿勢保持装置を乗せるには天板

のサイズが小さいことが分かった．そこで，

厚生労働省で開催された一般公開の展示会に

出展するに際して，バギータイプの姿勢保持

装置で来場する身体障害児が多いと思われた

ため，幅 580mm×長さ 950mm の木製天板を製

作した（図 25）．  

 

Ｄ−３．第３次試作機 

 

図 24 走行制御用プログラムリスト 

 

厚生労働省で開催された一般公開の展示会 

において，第２次試作機にオプション天板を

固定した移動機の方が，外観の印象が良く，

様々なサイズの姿勢保持装置に対応しやすい

ということが分かったため，第３次試作機を

製作した．第２次試作機とほぼ仕様は同じだ 

が，天板サイズを以下のようにした（図 26， 

資料Ｄ２-第３次試作機図面）． 
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・ 大：幅 600mm×長さ 950mm×高さ 140mm 

・ 中：幅 550mm×長さ 850mm×高さ 140mm 

・ 小：幅 500mm×長さ 750mm×高さ 145mm 

また，第２次試作機のモニター評価の結果，

操作スイッチ類が天板上面に突き出すため，

姿勢保持装置を乗せる際に邪魔になるという

意見や実質的に乗せられる面積が狭くなるこ

とから，各種スイッチ類を移動機後端の天板

下側に配置し，側面から各種スイッチをジャ

ックに差し込める使用にした． 

 

 

 

図 25 製作した天板を移動機に固定した状態 

 

 

図 26 製作した第３次試作機 

 

Ｅ．開発方法 

Ｅ−１．試作機の開発方法 

Ｅ−１−１．第２次試作機 

平成 18 年度から平成 22年度まで実施して

きた移動遊具（既存の第１次試作機）のモニ

ター評価の結果を受けて，第２次試作機では

以下の事項について改善を図った． 

① 移動機本体のフレーム強度とキャスター

固定の耐衝撃性を向上させる． 

② 移動機本体を軽量化する． 

③ 各種姿勢保持装置を乗せることができる

天板サイズと大中小のラインナップを検

討する． 

④ 操作スイッチの抜き差しや電源の ON・OFF，

速度調節，充電等が容易にできるようにす

る． 

⑤ バッテリー残量がすぐ分かるようにする． 

⑥ 施設スタッフが電源 OFF 時に楽に移動機

を運搬できるようにする． 

⑦ 駆動輪が緩まないように確実に固定する． 

 

試作機の前方 

（左から大、中、小） 

試作機の後方 

（左から大、中、小） 

天板の周囲には、衝撃吸収材を貼った 

天板には、姿勢保持装置をフレームに固定す

るためのベルト通し穴を付け、フレームのベ

ルト通しへ固定し易くした。 

大の天板をフレームに固定した状態を下から

見た状態をしめしている 



12 

 

Ｅ−１−２．第３次試作機 

第２次試作機の施設でのモニター評価と厚

生労働省で開催された一般公開の展示会場に

おいて得た評価結果を受けて，以下の事項に

ついて改善を図った． 

① 各種姿勢保持装置を乗せることができる

天板サイズと大中小のラインナップを再

度検討する． 

② 鉄製丸パイプがあまり見えないようにし

て外観の印象を良くする． 

③ 操作スイッチの抜き差しや電源の ON・OFF，

速度調節，充電等が容易にできるとともに

各種姿勢保持装置を乗せる際に邪魔にな

らないようにする． 

 

Ｅ−２．移動機を使用する際の安全性の確保 

移動動作を自立できない学齢期前の身体機

能の児童であるから，簡易移動機の適合に関

しては，家族の意見を十分に取り入れ，生活

方法や身体機能に適した簡易移動機となる様

に工夫した．また，以下の方法と流れで家族

への説明と伝達を行い、安全を確保した．加

えて原則として，住宅や施設内の室内移動の

みとした． 

①保護者やセラピストの監督下での移動練習

を行うことに署名して頂く． 

②最初は前後移動，次に円移動，左右移動の

練習を繰り返す． 

③危険性を感じたときは，コントロール装置

から手を離す練習をする． 

④連続した走行やスラローム走行の練習． 

⑤段差の越え方練習と越えることのできない

段差の認識を図る． 

⑥溝の越え方と越えることのできない溝の認

識を図る． 

何かに当たって動かなくなった場合は，た

だちにモーターが止まようにする． 

 

Ｅ−３．倫理面への配慮 

本研究においては，学齢期前後の発達障害

を有した児童の簡易移動機の適合と自立心に

関する研究が主であるため，共同研究者であ

る佐賀大学の倫理規定に則り進めた． 

被験者（発達障害児）とその家族に対して

は，本研究の概要を説明し，本研究に同意し

なくても何ら不利益な対応を受けたり，同意

後も同意を撤回できること，撤回後も何ら不

利益を受けることないことを事前に説明した．

説明後，研究内容を理解し同意していただけ

た場合，書面に署名をいただき同意の確認を

行った．その後，試作機に試乗してもらい安

全性を体験していただいた． 

 

Ｅ−３−１．インフォームドコンセント 

被験者（発達障害児）とその家族には，事

前にインフォームドコンセントを行った．そ

の方法としては，簡易移動機を製作する方法

や生活内での使用方法の伝達，および使用上

の安全性とその検証方法，計測実験や計測内

容などについてお知らせした． 

試作機に試乗してもらい安全性を体験させ，

自立移動の有効性をお伝えした．また，計測

データや調査データなどは，学会などで個人

情報が流出しない方法にて報告すること，記

録自体を他人へ開示しないことなどを付した

文書でお約束した．また，自立生活動作の支

援方法の研究であることを十分に説明した． 

そして，承諾して頂いた後，承諾書に署名

を頂きインテークや計測，そして動作記録，

住宅の各部屋の写真記録や実測などを行った．

また，調査データについては，本人へのみ報

告する諭旨を伝達した（守秘義務を守る）． 

 

Ｅ−３−２．データの取り扱い 

簡易形移動機の試用評価票や得られたデー

タ，記録した写真や動画のデータは，本研究
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の目的のみの使用とし，その解析は研究者及

び分担者のみに限定し，そのデータは厳重に

管理した．調査結果データについては，本人

へのみ報告した． 

また，データ処理にはネットワークから独

立したコンピュータを使用し，部外にデータ

が漏出しないように管理した．得られたデー

タは研究終了後 5年間保管しその後破棄する． 

研究結果を学術論文や学会等で発表する際

は匿名化し，個人や居住地域が特定できない

よう暗号化，匿名化にて公表する．研究参加

者及び保護者には得られたデータを本研究以

外の目的には使用しないこと，研究結果を学

術論文や学会等で発表するときは，個人を特

定されないよう暗号化，匿名化とすることを

口頭，書面にて説明した． 

 

Ｆ．モニター評価 

Ｆ−１．評価手法 

施設スタッフ同席のもとに第２次試作機を

子供たちに試用してもらい，観察するととも

に施設スタッフへのヒアリングによりモニタ

ー評価を行った．また，施設に第２次試作機

を一定期間預け，モニタリング調査シートと

して，図 27 と図 28 に示す調査シートを記録

用紙として，担当のセラピストや家族，ある

いは指導教諭に対してアンケート調査を行っ

た．また，モニタリング状況については，個

人情報保護を厳守し，ご家族の了承のもと担

当のセラピストや家族に依頼して写真や動画

での記録を行った．もちろん，ご家族の了解

を得られない場合は，写真や動画などの記録

を行わないだけでなく，それによって何等の

影響を受けないことを説明してモニター評価

を行った． 

調査シートの項目については，資料Ｆ−１モ

ニタリング評価シートを参照のこと． 

 

 

図 27 簡易形移動機の試用評価票１ 

 

 

図 28 簡易形移動機の試用評価票２ 
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Ｆ−２．対象者数と時間 

○佐賀県立うれしの特別支援学校 

 対象者数：２名 

 期間：平成24年2月 24日から3月 31日（依

頼と下見期間を含む）。 

 １回に操作する時間：10 分程度 

○社会福祉法人北九州市福祉事業団北九州市

立総合療育センター 

 対象者数：５名 

 期間：平成24年2月 15日から3月 31日（依

頼と下見期間を含む）。 

１回に操作する時間：10分程度。 

 

 

Ｆ−３．モニター評価時の環境条件 

施設の訓練室や廊下において，施設スタッ

フや保護者等の同席のもと実施した． 

 

Ｆ−４．モニター評価の結果 

Ｆ−４−１．観察とヒアリングによる結果 

簡易形移動機の試作機を実際に使ってモニ

タリング調査に協力していただけることにな

った施設において，重度身体障害児が自身で

操作して移動している様子を観察したり，施

設スタッフに実際に姿勢保持装置を固定して

いただいたり，ヒアリングを行った結果につ

いて報告する（図 29〜図 36）．今後も調査期

間を延長して、長期試用評価を行う．

 

 

   
図29 本人が通常移動を介助してもらっている姿勢保持装置のまま乗せた状況 

 

  

図 30 うつ伏せで乗車して，コントローラを操作して移動している状況 
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図31 本人が通常移動を介助してもらっている姿勢保持装置のまま乗せて自立移動している状況 

 

 

 

  

図 32 バギーを簡易移動機のまま乗せて，自立移動を目指して練習している状況． 

 

 

 

  
図33 小のサイズにクッションチェアーで乗せると，少し小さいためコンパネで足乗せを作った状況 
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図 34 コントローラー用のテーブルを設置 

 

 

  

図 35 スイッチの場所を様々変更して，操作できる位置とスイッチの重さや大きさなどを

検討して，スイッチを決める． 

 

 

   

図 36 一時的に乗車経験をした３事例 
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Ｆ−４−２．モニタリング調査シートの結果 

ここで報告するモニタリング調査結果につ

いては，個人情報保護の観点から，個人のデ

ータではなく，全体の結果について記述する． 

モニタリング調査は，北九州市総合療育セン

ターとうれしの特別支援学校，そして佐賀整

肢学園こども発達医療センターにおいて行う

ことを佐賀大学の倫理審査委員会の審査を受

けて調査を行った．佐賀整肢学園については，

長期試用評価をおこなう予定で，現在書類の

文書内容を調整中であり，次年度実施に向け

て調整しているところである．北九州市総合

療育センター5 名，うれしの特別支援学校 2

名のモニタリング結果を以下に示す． 

 

1）簡易移動機の試用評価票１ 

Q１．簡易移動機を試用する目的はなんです

か？の問いに対して， 

○ 子供の楽しみ：5 件 

○ 将来電動車いすにつなげる：2件 

○ 早期の移動経験が大切と考える１件， 

Q２．簡易移動機に対する満足度をお答えくだ

さい．の問いに対して， 

○ 満足：4件 

○ やや満足：3件 

○ 自由記載： 

・ 子供の楽しみが増えた 

・ 体育のとき自分で動ける 

・ NEO-P1 より，操作がし易い．前後左右の

みの操作であるからと思われる． 

・ 姿勢保持を設定しなくて良く，姿勢保持装

置を乗せやすい． 

・ NEO-P1 では自分が指した方向へ行けなか

ったが，簡易移動機では自分が指した方向

へ行けた． 

Q３．これまでの試用で子供さんの変化があれ

ばご記入ください．という設問に対して， 

・ 大変喜んでいる． 

・ 本人用座位保持装置のまま試乗したため，

頭部の状態が良く，視線もスイッチの方へ

行きやすかった．全身の伸展パターンの反

りも抑制できた． 

Q４．これまでの試用で保護者の方に変化があ

ればご記入ください．という設問に対して， 

・ 自分で操作して楽しいと分かってくれて

いたことが嬉しかった．今後，実用的な手

段として使えたら良い． 

・ まずは，自立移動のきっかけができて良か

った． 

Q５．移動遊具に対してご意見があれば自由に

記載してください．という設定に対して， 

・ 価格を知りたい． 

・ 小さくて，軽くて，安全なものにして欲し

い． 

・ 一番良い姿勢がとれる座位保持椅子をし

っかり固定できる方法や用具があると良

い． 

・ 支援者がとっさに止められる様な別のス

イッチがあった方が良い． 

 

2）簡易移動機の試用評価票２ 

Q１．外観の印象として，児童が利用する装

置として親しみやすいと思いますか．（本

体：姿勢保持シートを含まない） 

２）どちらかといえば思う：3件 

３）どちらでもない：3件 

Q２. 装置の印象として，児童が安心して利

用できる道具だと思いますか． 

２）どちらかといえば思う：5件 

３）どちらでもない：1件  

○自由意見 

・ コードの配線が気になる． 

・ 大きさが合う人と会わない人がいる． 

・ 姿勢保持装置の固定方法をもう尐し確

実にして欲しい． 

Q３. 電源の ON・OFF，速度調整，充電方法
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等の操作性は良い（操作しやすい）と思い

ますか． 

１）思う：3 件 

２）どちらかといえば思う：2件 

３）どちらでもない：１件 

○自由意見 

・ コードを入れるところが上になると，姿

勢保持装置や車いすなどの乗り物が当た

ってします． 

・ スイッチなどの操作部分が上にあり，以

前より操作時はしやすいが，車いすやい

すなどを乗せるときに接触してしまうこ

とがある．スイッチやジョイスティック

の接続部は，側面にする方法やコードが

天板から出ない様なデザインが良いので

はないでしょうか？ 

Q４. 使用しない際の保管については，保管

しやすいと思いますか． 

１）思う：1 件 

３）どちらでもない：3件 

４）あまり思わない：2件 

○自由意見 

・ 立てて良いか？立てて収納できると良

い（5件） 

・ コードの保管が気になる． 

・ 電動車いすより小さいので保管しやす

い． 

Q５．児童が利用していない時の運搬のし

やすさについては，運搬（移動）しやすい

と思いますか． 

３）どちらでもない：1件 

４）あまり思わない：3件 

５）全く思わない：1件 

○自由意見 

・ 紐をつなげるフックの様なもの（自動車

の牽引装置のようなもの）が良い． 

・ 棒で運べる様になって欲しい． 

・ 運搬用の棒は，固定方法がしっかりして

いれば良いかと思う． 

・ 棒をさして運ぶ改良が行われたので，運

搬し易い． 

・ 段差を越えることが難しい． 

Q６ 走る，曲がるといった基本的な走行性

能は満足できるレベルだと思いますか． 

１）思う：2件 

２）どちらかといえば思う：4件 

○自由意見 

・ 曲がる方が早い，直進の時に右へ行く 

・ 操作能力のレベルによっては，良い人と，

ななめ方向の入力がある方が良い人がい

る． 

・ 前後左右に限った走行が良い児も多い． 

・ 前進のみの取り組みを行った．前進のみ

の評価を記述した． 

Q７ 走行時に発生する音については，うる

さく感じますか． 

１）思う：1件 

２）どちらかといえば思う：2件 

４）あまり思わない 2件 

○自由意見 

・ 音は消せた方が良い． 

・ 子供は音でびっくりしていた．緊張が入

ってしまう子がいる． 

・ 自宅で使うときは，気になる． 

・ 訓練室では大丈夫． 

・ 音があった方が良い．この程度なら問題

ない（2件）．  

・ 高い音を嫌がる子供がいる． 

 

Ｆ−５．モニター評価で検証できた事項 

試作した簡易形移動機を子供たちが操作す

る様子を観察し，施設スタッフに実際に姿勢

保持装置を固定してもらい子供たちに操作を

させる様子を観察することに加え，モニタリ

ング調査の結果を見ることで，以下のことが

検証できた． 
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① 市販の電動車椅子等に乗ることができず，

これまで自分自身で移動することができ

なかった重度身体障害児が，開発した簡易

形移動機を使用することで楽しみながら

自身で操作して移動できること． 

② 重度身体障害児が日常使用している姿勢

保持装置を簡単に固定して移動すること

ができるため，姿勢保持の確保が容易であ

ること． 

③ 重度身体障害児自身をはじめ，保護者や施

設スタッフが開発した簡易形移動機の商

品化を強く望んでいること． 

④ より小さな力で操作できるスイッチの活

用や操作入力装置の配置等を工夫するこ

とで，開発した簡易形移動機が使用できる

重度身体障害児の幅が広がること． 

⑤ 単なる移動機ではなく，立位保持など子供

たちが嫌がる訓練を楽しみながら長くで

きるようにする訓練補助装置としても活

用できる可能性があること． 

施設スタッフの創意工夫により，重度身体障

害児が運動会に出場するための移動機や物を

押して倒すなどの遊戯具，物を運ぶなどお手

伝いを可能にする装置として様々な活用の可

能性があること． 

 

Ｆ−６．一般公開での評価結果 

平成 24 年 3 月 7 日に厚生労働省で開催さ

れた一般公開の展示会場において，障害者や

厚生労働省職員，福祉機器専門家等から評価

を受けた．主な意見やアドバイスは以下のと

おりである．なお，一般公開への出展の様子

と掲示した説明パネルを図 37〜図 39 に示す．

説明パネルの詳細については，巻末資料Ｆ６−

説明パネルを参照のこと． 

① 単純な機構であるが，重度身体障害児が使

っている姿勢保持装置をそのまま乗せて

簡単に移動できる点は面白い． 

② 開発した簡易形移動機は，これまでにない

ものであり，重度身体障害児の発育促進に

とって有効と思われる． 

③ 鉄製丸パイプが見えるのは硬い感じがし

てよくない．もっと子供たちが乗りたくな

るようなデザインを検討する必要がある．

実際の使用例として可愛らしくて楽しい

演出をしてカタログに掲載するなどの工

夫が必要である． 

④ より幅広い配慮（リスクマネジメント）が

必要である．また，取扱説明書を充実させ

る必要がある． 

⑤ 走行時に駆動部から発する音については，

思ったより気にならない． 

 

 

 

 

 

図 37 一般公開の展示会風景 
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図 38 簡易形移動機の説明パネル１ 

 

 

図 39 簡易形移動機の説明パネル２ 

 

Ｇ．開発で得られた成果 

第１次試作機の課題を検討し，モニター評

価の結果を受けて改良改善を図ったことで以

下の成果が得られた．なお，図や写真は「Ｄ．

試作した機器またはシステム」を参照のこと． 

① 鉄製丸パイプで移動機本体のフレームを

構成することで強度が向上し，キャスター

の耐衝撃性が向上した． 

② 各種姿勢保持装置の多くを乗せることが

できる天板サイズと大中小のラインナッ

プが定まった． 

③ 操作スイッチの抜き差しや電源の ON・OFF，

速度調節，充電等が容易にできるようにな

った． 

④ バッテリー残量がすぐ分かるようになっ

た． 

⑤ 施設スタッフが電源 OFF 時に楽に移動機

を運搬できるようになった． 

⑥ 駆動輪が緩まないように確実に固定する

ことができるようになった． 

なお，想定していたものの達成できなかっ

た点は以下のとおりである． 

① 姿勢保持装置を簡単に移動機に固定でき

るように，移動機本体のフレームに６箇所

の固定用フックを設けたが，乗せる姿勢保

持装置によっては固定することが困難な

場合があった．左右前方の固定用フックを

前方に設置しすぎていたために上手く固

定できなかったと思われる．  

② ゲーム機用のコントローラを活用した十

字レバーの操作スイッチは，指先の力がほ

とんどない重度身体障害児にとっては操

作が困難であった．特に前進させるために

十字レバーを前に押す動作が困難であり，

手前に引くことで前進できるようにして

欲しいという要望があった．  

③ 電源 OFF 時に施設スタッフが移動機を運

搬しやすいように，移動機後端にキャスタ
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ー付き昇降部を設け，鉄製丸パイプを垂直

に差し込み，手前に傾けることで駆動輪を

浮かせてそのまま動かせるようになった

が，平坦な床面での移動は特に問題はなか

ったが，単にパイプを差し込んでいるだけ

なので，上り坂ではパイプが抜けやすく上

手く運搬することができなかった．  

④ 鉄製丸パイプがあまり見えないようにし

て外観の印象をある程度よくすることは

できたが，まだ十分とは言えない．移動機

の軽量化とコストダウンを含めフレーム

構造を見直す必要がある． 

⑤ その他，支援者がとっさに止められる緊急

停止ボタンの装備に対する要望があった． 

 

Ｈ．予定してできなかったこと 

移動機本体のフレームを鉄製丸パイプとし，

シナ合板の天板を固定することで軽量化を図

ろうとしたが，駆動部とバッテリーが総重量

に占める割合が高いため，ほとんど軽量化す

ることができなかった．  

 

Ｉ．考察 

① 姿各種姿勢保持装置を簡単かつ確実に移

動機に固定できるようにするには，左右前

方の固定用フックを 100mm 程度後方に設置

するように変更すれば可能になると思われ

る．  

② ゲーム機用のコントローラを活用した十

字レバーの操作スイッチは，指先の力がほ

とんどない重度身体障害児にとっては手前

に引く方が操作しやすいとのことから，子

供たちの障害の程度や操作能力に応じて，

十字レバーを倒す方向と実際に動く方向を

簡単に変えられるような仕様にする必要が

ある．前後左右旋回の４つの信号線を分け

て，ボタンスイッチ等で使用する 3.5mm ジ

ャックに差すようにすれば十字レバーを倒

す方向と動かす方向を自由に変更すること

ができる．併せて，より小さな力で操作が

できるなど，子供たちの障害の程度や操作

能力に応じて使い分けられるように市販の

入力装置の活用を積極的に進める必要があ

る． 

③ 電源OFF時に施設スタッフが移動機を運搬

する際に，上り坂などでパイプが抜けやす

くなるため，パイプを差し込んで回転させ

ると抜けなくなるような仕様とすることで，

簡単かつ確実にパイプを抜き差しできるよ

うになると思われる． 

④ 移動機の軽量化と強度確保，コストダウン，

外観の美観向上を合わせて達成するために

は，アルミ製の伸縮台車等のフレーム構造

にならい，上部木製天板との固定により強

度を確保しつつ軽量化を図る必要がある．

また，下部のバッテリーや走行制御用ユニ

ットを固定した伸縮可能な金属製フレーム

とすれば，様々なサイズの天板が使用可能

になり，サイズ変更に簡単に対応できコス

トダウンも図られると考えられる．併せて

外観の美観向上につながると思われる．  

 

Ｊ．結論 

歩行できない学齢期前の重度身体障害児の

自立を支援するための簡易形移動機の開発を

行い，モニター評価を行った結果，重度身体

障害児自身をはじめ，保護者や施設スタッフ

が本簡易形移動機の商品化を強く望んでいる

ことが分かった．また，単なる移動機ではな

く，子供たちが嫌がる訓練を楽しみながらで

きるようにする訓練補助装置としてや施設ス

タッフの創意工夫により，重度身体障害児の

運動会出場や物を運ぶなどのお手伝いを可能

にする装置として様々な活用の可能性がある

ことが分かった．今後は，開発で得られた成

果や明らかになった課題を解決することで実



22 

 

用化を進めていきたい． 

早期に実用化するにあたっては，より多く

の試作機を製作し，より多くの施設において

モニター評価を行い改良改善を繰り返し行っ

ていくことが必要と考えている．安全性の確

保をさらに進め，平成 25年度には製品化した

いと考えている．現時点での想定販売価格は，

15 万円程度（操作スイッチとバッテリーは含

まない）であるが，施設スタッフや保護者の

希望としては 10 万円以下であり，さらなるコ

ストダウンも進めていきたい．一方，支給対

象となる福祉機器として認定されるように，

重度身体障害児に対する有効性についても佐

賀大学や佐賀県工業技術センター等の協力を

得て学術的に検証していく予定である． 

なお，販売するにあたっては，子供たちの

能力や身体機能への適合やきめ細かなメンテ

ナンス，施設スタッフの創意工夫による本簡

易形移動機の活用を円滑に実現可能にするた

め，全国の工房や福祉機器販売会社を通じて

提供したいと考えている．また，リース等を

行うことも考えている． 

今回開発した簡易移動機は，2012 年 4 月

28 日~29 日に開催されるキッズフェスタに

おいて，障害児をもったご家族や一般市民に

紹介する予定である． 

 

Ｋ．健康危険情報 

Ｋ−１．開発者側 

特になし 

 

Ｋ−２．当事者側 

以下のような危険性を予想して対策を検討

した． 

① 姿勢保持装置と簡易形移動装置が確実に

固定されていないことによる落下を予想

し，対策としては，各種姿勢保持装置ごと

に簡易形移動装置に確実に固定する方法

を説明した DVD 等を準備するとともに，

機器使用説明書に明記することで対応す

ることにした． 

② 姿勢保持装置と当事者である重度身体障

害児が確実に固定されていないことによ

る落下を予想し，対策としては，①と同様

に説明 DVD 等の準備と機器使用説明書へ

の明記により対応することにした． 

③ 狭い廊下や突起物がある場所での走行に

おける障害物等への重度身体障害児の接

触により怪我をすることを予想した．対策

としては，重度身体障害児が本移動機を使

用する際は，家族や施設のスタッフ等が必

ず同伴することを必須とすることで対応

可能と考えた．また，操作方法や操作環

境・条件等を説明した DVD 等を準備する

とともに機器使用説明書に明記すること

にした． 

④ 支援者が近くにいない場合に段差がある

場所等での転倒を予想し，③と同様の対策

をとることで対応することにした． 

 

Ｌ．成果に関する公表 

Ｌ-１．ホームページ，刊行物等の紙面などで

の発表 

 なし 

 

Ｌ-２．展示会などでの発表 

平成 24 年 3 月 7 日 11：00～15：00 に厚

生労働省で開催された 平成 23年度障害者自

立支援機器等開発促進事業における開発成果

の一般公開に出展した． 

  

Ｍ．知的財産権の出願・登録状況 

Ｍ-１．特許取得 

 駆動装置およびそれを備えたキャスタ付屋

内用移動装置（特願 2009-081346／特開

2010-227490） 
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資料Ｄ１−第２次試作機図面 

 

 

第２次試作機（大サイズ）の図面 

 

 

第２次試作機（中サイズ）の図面 
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資料Ｄ１−第２次試作機図面 

 

 

第２次試作機（小サイズ）の図面 

 

 

 

 

第２次試作機（運搬用昇降部）の図面 
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資料Ｄ２−第３次試作機図面 

 

 

第３次試作機（大サイズ）の図面 

 

 

第３次試作機（中サイズ）の図面 
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資料Ｄ２−第３次試作機図面 

 

 

第３次試作機（小サイズ）の図面
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資料Ｆ１−モニタリング評価シート 

 

簡易移動機の試用評価票１ 
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資料Ｆ１−モニタリング評価シート 

 

簡易移動機の試用評価票２ 
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資料Ｆ６−説明パネル 
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資料Ｆ６−説明パネル 
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倫理審査申請書（添付資料１） 
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倫理審査申請書（添付資料７） 
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倫理審査申請書（添付資料８）−説明書 
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倫理審査申請書（添付資料８）−同意書 
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倫理審査結果通知書 
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簡易移動機の試作機のモニタリング調査研究協力（施設回答） 
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簡易移動機の試作機のモニタリング調査研究協力（施設回答） 
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被験者同意書 
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