
アクティブリンク株式会社

「働 く喜びをすべての人へ。」

開 発 ･ 製 造

私 た ち は パ ナ ソ ニ ッ ク の ベ ン チ ャ ー 制 度 で 2 0 0 3 年 に 創 業 し て 以 来 、 年 齢 や 性 別 に

関 係 な く元 気 に 働 く こ と の で き る ” パ ワ ー バ リ ア レ ス 社 会 “ の 実 現 を 目 指 し 、 さ ま

ざ ま な 作 業 シ ー ンに お け る 労 働 負 荷 を 軽 減 す る パ ワ ー ア シ ス ト 機 器 で 新 た な 価 値 の

創 造 に 挑 み 続 け て い ま す 。

ご用命はこちらへ
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背負う スイッチO N 調整 持ち上げる 姿勢を保つ 運ぶ 降ろすとめる・調整

荷上げをアシスト

《 アシストモード 》 《 ホールドモード 》

上体の保持をアシスト

《 歩行モード 》

アシストフリーでスムーズな歩行 荷下ろしをアシスト

リュックを担ぐようにAWNを背負

い、股関節の付け根とギアボック

ス回転中心部の高さを合わせる

バックルを腰→太腿→胸の順に

とめ、AWNが体にフィットす

るようにベルトで調整する

直立した状態で主電源をONに

し、一時停止スイッチを押すと

アシスト開始

アシスト・ブレーキの強弱を調

整する

《 ブレーキモード 》

作業 F L O W

力が伝わるメカニズム

モード切替は使用者のスイッチ操作不要。使用者の動きに追従して

AWN -03  Bの挙動モードが切り替わります。
自動モード切替

使用者の腰の動きに追従して、ギアが回転し、太腿を引く力

と背中から上体を引き上げる力が働くことによって腰への負

担を軽減します。

装着のPOINT
股関節の付け根とギアボックス回転

中心部の高さを合わせてください。

（右図参照）

引く

引く

脚フレームは太腿の前側に装着することもできます。

※標準仕様は脚フレームが太腿の後ろ側です。

■ 製品仕様
高さ77×幅48×奥行27cm

高さ60×幅45×奥行27cm

6.7㎏

AWN -03 B専用ハイトルクACモータ

48.1V リチウムイオンバッテリー

約8時間

0～40℃

身長155～185cm、体重50～80kg

充電池除く

2基装備

保護回路付き

当社想定作業による

外寸

収納寸法

重 量

モータ

充電池

稼働時間

動作環境

想定装着者

※製品の使用・形状は予告なく変更される場合があります。

標準仕様 前側仕様

人間の動作をアシストする着用型ロボット。体幹の動きに合わせて、両腰部のモータを

回転させ、荷役作業時の腰への負担を軽減します。

腰部負担の軽減に特化したアシストスーツ

Power Assist Suit


