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In recent years, the demand for human-friendly 

robots which support humans within human 

environments has been increasing. Kai Laboratory is 

developing the following human-friendly robots and 

devices: (1) Rehabilitation assist suits with 

hardware-based safety devices; (2) Wheeled mobile 

robots with mechanical safety devices; (3) Drone 

systems controlled by using only eye movements; (4) 

Walking support systems; (5) Arm support suits 

which require no power source. 

◆リンクページ(Link)：http://www.mech.u-tokai.ac.jp/~kai_lab/，http://kai_laboratory.lab.u-tokai.ac.jp/   

◆電子メール（address）：kai@tokai.ac.jp  

 

近年，人と同一の環境内で人を支援するヒュ

ーマン・フレンドリーロボットが必要とされて

きています．甲斐研究室では，以下のようなヒ

ューマン・フレンドリーロボット・デバイスの

開発をしています．（１）メカニカル安全装置

を搭載したリハビリテーション・アシストスー

ツ，（２）メカニカル安全装置を搭載した車輪

移動ロボット，（３）目だけで動かすドローン

システム，（４）歩行支援システム，（５）無動

力アームサポートスーツ． 

 

Fig. Rehabilitation assist suit with 
hardware-based safety devices 

 

Fig. Drone system controlled by using only eye movements 
 

Fig. Wheeled mobile robots with mechanical 
safety devices 

 

Fig. Walking support system 
 

Fig. Arm support suit which 
requires no power source 

 


