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 はじめに

 視覚障害者のための感覚代行器

 サイアーム 図  は 視覚障害者の歩

行を支援する感覚代行器 残存感覚を利用し他の

感覚を代行する機器である   これは従来

の感覚代行器とは異なり対象物との距離をワイヤ

の長さ ＝腕の屈伸 でユーザに伝達することで

ユーザは直感的に対象物との距離を知ることがで

きる 図 

図  

図   の概念図
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 研究目的

を実用化するためには実生活において

使用することを想定した検証さらに「動的な」対

象 歩行者など を利用した歩行の可能性について

の検証が必要である

上記の視点から評価を行い  の新しい

インタフェースを作成し 評価した

 評価実験

 屋内歩行実験

視覚障害者が生活環境で  を使用した

場合の特徴と問題点を明らかにするために アイ

マスクを着用した晴眼者 名視覚障害者 全盲 

名により  を用いてコースを歩く実験を

行った 図 この実験から明らかになった主な問

題点は以下の通りである

 重量によって疲労を感じる

 ワイヤのテンションを維持したまま振ること

による腕の疲労がある

 壁の検出に集中していると 障害物に気が付

かない

 線状に探索しているので 死角が生まれる

 障害物の種別を判断できない

現状の  には 重量 探索範囲 線状探索

の問題点があることが明らかになった

図  屋内歩行実験の様子



 追歩行実験

「動的な」対象を利用した歩行の有効性を検証

するため アイマスクを着用した晴眼者  名 視覚

障害者 全盲  名により  を使用して対

象を追歩行する実験を行った 図 

その結果 全被験者中  名は高い達成度 被験者

が対象を見失うまでに歩いた距離の割合 を示し

その内 名は視覚障害者の被験者であった高い達

成度を示した被験者は を両手で持ってお

りその他の被験者は全て片手で持っていたこれ

は両手で持った場合には肘や手首が安定するため

に対象の定位がしやすくまた片手の場合は腕の自

由度が高いために対象の定位が難しかったからと

考えられる

は特徴上糸の巻き取り時間がかかるた

め探索の腕の振りを大きく速くしすぎると対象の

定位がしづらいという要因も達成度に影響した

図  追歩行実験の様子

 ユーザインタフェースの実装と課題

 新しいユーザインタフェース

の機構を分離しユーザが手に持つもの

はセンサ部だけで モータや演算回路 バッテリは

腰や肩に装着する形とした これにより 使用しな

いときは収納でき使用するときだけ素早く取り外

して使用できる

視覚障害者がより簡単に 直感的に使用できる

デザインを目指し新しいプロトタイプを考案した

図  図 

図  プロトタイプデザイン案 

図  プロトタイプデザイン案 

 スキャンフォーカスシステム

探索範囲可変機能を提案する 広範囲探索時は

 の死角が減少して突発的な物体の出現に

対処することができ詳細探索でその物体の特定が

できるようになる また ユーザは従来のように常

に腕を左右に振る必要がなくなり  の使

用による疲れを軽減できると考えられる

 探索ストラテジ

探索の際腕はできるだけ固定した方が対象を定

位しやすいということから肘を固定し肘から下を

左右に肩幅に振るストラテジを提案する

 まとめと今後の展開

本研究では  をより実用に近づけるべ

く現状の問題点を屋内歩行と追歩行の つの実験

によって明らかにしその結果からハードウェアイ

ンタフェースの実装と機能に関する提案を行った

今後は新たに提案した機能やストラテジの有効性

に関する検証を行っていく
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