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1. はじめに

　身体機能を拡張する装置の具体化は，1960年代後半の
Hardimanから始まった 1)。これは，コーネル大学と GEの
共同開発で，油圧を駆動力に用い，30自由度，総重量 680 
kgで，両手，両足共に着用者の力を 25倍増幅することを
目的としていた。握力に関してはそれを実現したが，全身
の動作はもとより，握力以外の動作補助については実現さ
れず，非常に挑戦的な開発であったが，筋力補助や動作支
援などの身体機能拡張の困難さを明確にした事例であっ
た。これ以降，身体機能拡張には多くの研究が行われてい
るが，学術論文レベルに留まり，製品化されたものはほと
んどない。
　「腰補助用マッスルスーツ」は，身体に装着し，空気圧に
より駆動する人工筋肉を動力として，140 Nm（約 35 kgf）
という大きな補助力で滑らかに着用者の動きをサポートす
る。作業者を対象とした装着型筋力補助装置としての製品
化は世界初だと思われる。開発当初からユーザの意見を取
り入れてきたため，シンプルな構造と安価な価格を実現
し，工場・物流・介護，建設，農業分野など，既に 1,200
台以上を出荷している。
　本稿では，マッスルスーツ開発の経緯，マッスルスーツ
の概要，現状，今後の展開について述べる。

2. マッスルスーツ開発の経緯

　著者は，本当に役に立つ物を作りたいという思いから，
人間として一番嫌なこと，精神的に最も負担となることの
一つは，自分の力で動けず，人の世話になることではない
かと考え，「生きている限り自立した生活を実現する」ため
の装着型動作補助装置：マッスルスーツの開発を 2001年か
ら開始した 2)。歩行も実現したかったが，転倒のリスクが
あるので，まずは腕の補助装置から開始した。本文では触
れないが，歩行補助に関しては 2004年から開発を始め，
2010年に製品化している 3)。

　動くものを開発する場合に最も重要になる要素の一つ
に，アクチュエータの選定がある。体に付ける装置となる
ため，軽量・大出力が重要と考え，モータではなく，圧縮
空気を用いたMcKibben型人工筋肉を採用することにし
た 4)。この人工筋肉の採用がマッスルスーツの最大の特徴
と言える。詳細については後述する。
　開発を始めた 2000年代の初頭は，ASIMOや SONYの
AIBOなどの影響で，ロボットの展示会が数多く開催され
た。著者は，図 1に示すような，服に人工筋肉を取り付け
ただけの，腕補助用マッスルスーツのコンセプトモデル 2)

を出展し，多くのメディアに取り上げられた。先述のよう
に，著者は，動けない人を動けるようにする，という要介
護者用に開発したつもりであったが，メディアは一方的に
「介護者支援」，「介護ロボット」として紹介した。
　そのメディアによる紹介を受けて，介護関係者からは一
切問い合わせがなかった一方で，企業の方からは労働環境
改善に使えないか，というお話しを頂くようになった。そ
こで，現場に行って実験をし，改良を繰り返した結果，あ
る程度効果的な装置の開発はできたが，腕につけるのは邪
魔なこと，常に腕を使う場面は少ないこと，などの理由
で，「導入したい」という企業は表れなかった。一方，現場

*東京理科大学工学部機械工学科（〒 125-8585　東京都葛飾区新宿 6-3-1）
**株式会社イノフィス（〒 162-0825　東京都新宿区神楽坂 4-2-2）
*Dept. of Mechanical Eng., Tokyo University of Science (6-3-1 Niijuku, Katsushika-ku, Tokyo 125-8585)
** INNOPHYS Co., Ltd. (4-2-2 Kagurazaka, Shinjyuku-ku, Tokyo 162-0825)

着用型筋力補助装置「マッスルスーツ®」

小林　宏 *，**

Wearable Power Assist System “Muscle Suit”

Hiroshi KOBAYASHI*,**

特集／最新のロボット技術

図 1.　マッスルスーツ　コンセプトモデル
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