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リハビリテーション，マッサージなどのケア動作を忠実に再現

データベースの作成により個人に合ったヘルスケアを提供

ハーモニアス
ヘルスケアロボット
Harmonious  Hea l th  Care  Robot
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ヘルスケアロボットは
力加減も再現可能

データベース化された
ヘルスケア情報の利用

ヘルスケアロボットによるデータの抽出
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スキル情報の利用

保存データをヘルスケアロボットで再現
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作業療法士の施術をデータ化し，自宅でも再現

6自由度ヘルスケアロボットによる
押し動作・擦り動作・つまみ動作を再現
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ヘルスケアロボット

次世代ヘルスケア
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スレーブ（再現）

マスタ（保存）
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リハビリテーションの過程を記録して回復具合を定量的に評価
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