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Welfare chopsticks help handicapped people, including elderly people, in daily meal. However, the 

chopsticks have been designed by designers’ intuition approach. The characteristics of the chopsticks 

have not been cleared in the viewpoint of ergonomics for the design. 

In this paper, the characteristics of welfare chopsticks have been studies with measuring the motion 

and fingers load features, comparing with welfare chopsticks and normal chopsticks. As results, the hold 

way to welfare chopsticks was a critical matter of normal-chopsticks-like motion and low fingers load. 

The chopsticks must be designed for the palm support hold way, to be freed from the requirement of 

fingers power and control. 

 

 

1. 1. 1. 1. 緒言緒言緒言緒言    

 

病気や怪我、麻痺などで、手の動きが不自由な人の食事

を支援するための道具の一つに、福祉用の箸（以下、福祉

用箸）がある。福祉用箸の利用は、福祉用のスプーンやフ

ォークなどと違って、麺類・惣菜などが食べられる、刺身・

天ぷらなどの和食にも心理的に抵抗がない、調理時におけ

る「きざみ」・「つぶし」処理が不要などのメリットがある。

また、汁物をすくうことは出来ないが、少しの力があれば、

はさむ、乗せる、裂く、刺すなど、スプーンなどに比べて

極めて多機能である。このことから、福祉用箸も多様なデ

ザインや構造のものが出されている。しかし、これまでに

普通の箸の持ち方やその操作に関する研究 1-3)、スプーン

を用いる際の動作研究 4) 等はなされてきたが、福祉用箸

の利用特性に関する研究については未だ見あたらない。そ

こで、本研究では、３種類の福祉用箸について、それぞれ

２種類の持ち方による操作を行い、その操作を３次元動作

解析 5) および負荷計測することにより、その利用特性に

ついて考察した。 

 

2.2.2.2.    実験実験実験実験方法方法方法方法    

    

2.2.2.2.1111    実験実験実験実験にににに使用使用使用使用したしたしたした箸箸箸箸    

実験に使用した箸を Fig.1 に示す。なお、福祉用箸の３

種については、既存製品の中でも、そのデザインや構造が

特徴的なものを選定した。また、福祉用箸の動作および負

荷についてその特異性を検討するために、普通の箸（以下、

普通箸）を比較対象として用いた。  

普通箸 タイプＡ 

  
タイプＢ タイプＣ 

  

Fig.1Fig.1Fig.1Fig.1  Welfare Chopsticks used in experiments. 

 

2.22.22.22.2    ３３３３次元動作解析次元動作解析次元動作解析次元動作解析    

各箸には、３次元動作解析用の直径 6mm の反射マーカ

ーを装着し、箸の操作を２方向からビデオ撮影した結果

を、３次元動作解析を行うことにより、その支点や、変位、

角度等について調査した。 

被験者は、普通箸については、Fig.2 に示すような一般

的な持ち方（一般型）および箸を交差させる持ち方（交差

型）の、特に箸操作に不自由がない２名とし、また、福祉

用箸については、そのうち一般的な持ち方で操作する１名

とした。 

また、福祉用箸の持ち方は、Fig.3 に示すように、第１

指と第２指、第３指で物をつまむような持ち方（指操作型）

と、第１指を箸の上にかぶせて掌全体で操作するような持

ち方（掌操作型）の２種類の持ち方について、その動作を

比較検討した。 

 

技術論文技術論文技術論文技術論文    
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一般型 交差型 

  

Fig.2Fig.2Fig.2Fig.2  Hold way of normal chopsticks 

 

指操作型 掌操作型 

  
Fig.3Fig.3Fig.3Fig.3  Hold way of welfare chopsticks 

 

2.32.32.32.3    手手手手のののの負荷負荷負荷負荷計測計測計測計測    

手の負荷は、グローブスキャンシステムを装着し、普通

箸については一般型、福祉用箸については指操作型および

掌 操 作 型 の ２ 種 類 の 持 ち 方 に よ り 、 お も り

（50mm×30mm×10mm、40g）を落とさないように最小限

の力で 200mm つまみ上げ、その時の手にかかる負荷につ

いて比較検討した。なお、おもりをつまみ上げる時の箸の

角度は一定とした。 

 

3. 3. 3. 3. 結果結果結果結果およおよおよおよびびびび考察考察考察考察    

    

3.13.13.13.1    動作解析結果動作解析結果動作解析結果動作解析結果についてについてについてについて    

3.1.13.1.13.1.13.1.1    普通箸普通箸普通箸普通箸    

普通箸の一般型による操作の軌跡および２本の箸が作

る角度に関する運動データ（以下、同様）を Fig.4 に示す。  

Fig.4 より、近位箸は、ほとんど変位は見られない一方、

遠位箸は、第２近位指節間関節点の近くを支点として、変

位が大きいことが分かる。 

 

 

Fig.Fig.Fig.Fig.4444  Motions of normal chopsticks with usual hold. 

 

次に、普通箸を交差型により操作する被験者の箸におけ

る運動データを Fig.5 に示す。交差型の場合、近位箸およ

び遠位箸の区別はできないが、上に位置する箸がほとんど

動かないのに比べ、下の箸が大きく動く。また、支点の位

置に関しては、掌あたりにあることが分かる。 

これらのことから、一般型および交差型のいずれにおい

ても、一方の箸はあまり動かず、他方の箸の支点は箸本体

の内部に存在することが分かる。 

 

 

Fig.Fig.Fig.Fig.5555  Motions of normal chopsticks with crossed hold. 

 

3.1.23.1.23.1.23.1.2    福祉用福祉用福祉用福祉用のののの箸箸箸箸    

福祉用箸（タイプＡ、タイプＢ、タイプＣ）の箸の軌跡

および運動データについて、それぞれ指操作型および掌操

作型の持ち方をして操作した運動データを、Fig.6 から

Fig.11 に示す。 

タイプＡの指操作型については、Fig.6 に示すように、

遠位箸の変位が近位箸よりも若干大きくなっているが、近

位箸および遠位箸のどちらの箸も、箸の根元を支点として

動いていることが分かる。 

 

 

Fig.Fig.Fig.Fig.6666  Motions of Type-A chopsticks with fingers hold. 

 

また、掌操作型については、Fig.7 より、近位箸の変位

が大きく減少し、変わって遠位箸の変位が大きくなる。ま

た、遠位箸の支点は、指操作型よりも、若干前方に移動し

ている。 

これらの結果から、掌操作型で操作する場合は、普通箸

の一般型の動きに近くなることが分かる。 
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Fig.Fig.Fig.Fig.7777  Motions of Type-A chopsticks with palm support hold. 

 

次に、タイプＢの指操作型については、Fig.8 に示すよ

うに、タイプＡの指操作型と同様、遠位箸の変位が近位箸

よりも若干大きいが、近位箸および遠位箸のどちらの箸

も、箸の根元を支点として動いていることが分かる。  

 

 

Fig.Fig.Fig.Fig.8888  Motions of Type-B chopsticks with fingers hold. 

 

また、掌操作型については、Fig.9 に示すように、近位

箸および遠位箸の支点が箸上に移動し、また、動きについ

ても、遠位箸の動きが比較的大きくなり、通常箸の一般型

に似た動作が見られる。 

 

 

Fig.Fig.Fig.Fig.9999  Motions of Type-B chopsticks with palm support hold. 

タイプＢの箸は、一般に指の巧緻性が極めて低いユーザ

向けの福祉用箸であり、力点が箸の下にくるような形状で

あることから、自然に掌の支援を含めた操作（掌操作型）

が行われるが、この場合、普通箸の一般型と似た動作とな

ることが分かる。 

さらに、タイプＣの指操作型については Fig.10 に示す

ように、近位箸および遠位箸ともに支点はそれぞれの箸上

に存在し、また、変位は遠位箸の方が近位箸よりも若干大

きくなったが、どちらも同様に動いていることが分かる。 

 

 

Fig.1Fig.1Fig.1Fig.10000  Motions of Type-C chopsticks with fingers hold. 

 

また、掌操作型については、Fig.11 より、近位箸の変位

がほとんどなくなり、さらに、遠位箸の支点も箸の上にあ

ることから、タイプＡおよびタイプＢと同様に、通常箸の

一般型に酷似した動作をすることが分かる。 

 

 

Fig.Fig.Fig.Fig.11111111 Motions of Type-C chopsticks with palm support hold. 

 

タイプＣの箸は、近位箸および遠位箸をつないでいる部

分をスライドして、根本と先端の間で調整できることか

ら、被験者の希望の場所に支点を調整することができる一

方、箸の力点については、一般の箸と同様に指との接触面

積が非常に小さく、第１指および第２、３指の特定の部分

に負荷がかかることから、ある程度の把持力や巧緻性が不

可欠となる。これらのことから、通常の箸操作がやや不便
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ではあるが、ある程度の把持力や巧緻性が確保される利用

者においては、掌操作型により、普通箸の一般型とほぼ同

様の動作が可能になることが分かる。 

 

3.23.23.23.2    指指指指のののの負荷計測結果負荷計測結果負荷計測結果負荷計測結果についてについてについてについて    

3.23.23.23.2.1.1.1.1    普通箸普通箸普通箸普通箸    

普通箸の一般型による操作時の手の負荷について

Fig.12 に示す。なお、以降の図中では、右手の最大荷重

（KN）を色スケールで表示し、また、左側から第１指、

第２指、第３指、第４指および第５指の負荷を表している。 

Fig.12 より、第１指から第４指まで、それぞれの遠位関

節より先に向かって強い負荷がかかっている。また、第２

指においては、近位関節付近に負荷がかかっていることが

分かる。これらのことから、普通箸では、第５指を除くそ

れぞれの指に強い負荷をかけながら箸を操る必要がある

ことが分かる。なお、接触ピーク圧力は 50MPa であった。 

 

  
Fig.1Fig.1Fig.1Fig.12222  Fingers load of normal chopsticks with usual hold. 

 

3.2.23.2.23.2.23.2.2    福祉用箸福祉用箸福祉用箸福祉用箸    

福祉用箸（３種）について、それぞれ指操作型および掌

操作型の持ち方をして操作した時の、指の負荷計測結果に

ついて Fig.13 から Fig.18 に示す。 

タイプＡの指操作型については、Fig.13 に示すように、

第１指および第３指の遠位関節付近に強い負荷が見られ

るが、普通箸に比較して第２指の負荷が非常に少ない。ま

た、掌操作型については、Fig.14 より、第１指および第２

指に弱い負荷が見られるが、どちらの指においても負荷が

大きく減少していることが分かる。なお、接触ピーク圧力

は指操作型で 47MPa、掌操作型で 14MPa であったことか

ら、掌操作型では負荷は激減した。これらの結果から、同

じタイプＡの福祉用箸を利用する場合でも、掌操作型で操

作することにより、指のピンチ力が小さく、また巧緻性に

乏しい利用者も操作できると言える。 

次に、タイプＢの指操作型については、Fig.15 に示すよ

うに、わずかに第２指の遠位関節付近に負荷があるが、そ

の他の指にはほとんど負荷が見られない。また、掌操作型

については、Fig.16 に示すように、指操作型同様に、わず

かに第２指に負荷があることに加えて、第１指に強い負荷

が見られる。これは、掌操作型においては、タイプＢの箸

の構造上、掌の支持部と箸の接続部分が第１指の近位関節

付近にあたるためである。 

 

  
Fig.Fig.Fig.Fig.13131313  Fingers load of Type-A chopsticks with fingers hold. 

 

  
Fig.Fig.Fig.Fig.14141414  Fingers load of Type-A chopsticks with palm support 

hold. 

 

  

Fig.Fig.Fig.Fig.15151515  Fingers load of Type-B chopsticks with fingers hold. 

 

  

Fig.Fig.Fig.Fig.16161616  Fingers load of Type-B chopsticks with palm support  

hold. 

 

なお、接触ピーク圧力は指操作型で 16MPa、掌操作型
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で 24MPa であった。また、掌操作型では親指のあたる部

分を改善する必要がある。 

さらに、タイプＣの指操作型については、Fig.17 に示す

ように、第１指から第３指の近位間接付近に強い負荷がか

かっていることが分かる。また、掌操作型についても、

Fig.18 に示すように、第１指から第３指まで強い負荷がか

かっていることが分かる。しかし、負荷の位置については、

指操作型は、第２指の近位間接付近を中心に分布している

のに比べて、掌操作型では、第１指の近位関節付近を中心

に、大きく第１指側に移動していることが分かる。また、

普通箸の一般型と比べても、第４指の負荷が大きく減少し

ていることから、普通箸よりは、低い巧緻性で、かつ、第

１指および第２指を中心に操作できることが分かる。な

お、接触ピーク圧力は指操作型で 46MPa、掌操作型で

73MPa であったことから、掌操作型では負荷は増加した。

これは、箸の保持において、他の福祉箸に比べて、不安定

となることから、親指である程度押さえて安定させる必要

があったからと考える。 

 

  

Fig.Fig.Fig.Fig.17171717  Fingers load of Type-C chopsticks with fingers hold. 

 

  
Fig.Fig.Fig.Fig.18181818  Fingers load of Type-C chopsticks with palm support 

hold. 

 

4. 4. 4. 4. 結言結言結言結言    

    

３種類の福祉用箸について、それぞれ２種類の持ち方に

よる操作を行い、その操作を３次元動作解析および指の負

荷計測した結果、以下のことが分かった。 

まず、動作については、普通箸では、一般型および交差

型のいずれにおいても、一方の箸はあまり動かず、他方の

箸の支点は箸本体の内部に存在した。また、福祉用箸の場

合、指操作型で操作した時、近位箸および遠位箸どちらも

変位し、また、支点については、それぞれの箸の根元に位

置する結果となった。これは第１指と第２、３指の操作で

は、それぞれの箸の動きを別々に制御し難いことが起因し

ていると考えられる。しかし、この結果は、むしろ福祉用

箸では、普通の箸での操作では非常に高い把持力や巧緻性

が必要となるピンセット型の操作が容易に行えると考え

ることが出来る。一方、掌操作型では、近位箸の動きが掌

で抑えられ、その結果、遠位箸のみの制御が可能となるこ

とから、普通の箸の操作に酷似した動作となることが分か

った。また、福祉用箸は、指の巧緻性でその動作を制御す

るのではなく、その持ち方で動作の変更が可能になること

が分かった。 

さらに、操作時の指の負荷計測については、タイプＡの

掌操作型の負荷が最も低く、また、全体的にはタイプＢに

おける指の負荷が他のタイプに比べて低い結果となり、特

に指の巧緻性やピンチ力が不足している利用者は、これら

を使用することが有効であることが分かった。 

今回の実験は、箸の単純な開閉操作のみを扱ったが、今

後の課題としては、実際に物を挟む、乗せる、裂く、刺す

などの行動について、箸の持ち方や腕全体の動作を含めた

動作データを取得し、また、その時の負荷特性を調べてい

く必要がある。  
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