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１．研究開発の目的 

従来の歩行リハビリテーションでは、比較的重度な脳卒中片麻痺者、頸髄損傷不全麻痺者は交互動作が困難に

なり、潜在的歩行能力があるにもかかわらず車イス利用を余儀なくされる事が多い。  

本研究では、機能的電気刺激による疑似受動歩行を実現させ、自然に近い歩行を可能にする。即ち電気刺激に

より下腿三頭筋駆動力を獲得し、下肢全体での振子様の屈曲パターン生成と共に、対脚（伸展パターン）の重

心移動を促す事で交互動作を再獲得する。更に多様な歩行モードに対応する股関節駆動補助用小型DCモーター

を付加したハイブリッド化を進める。将来的には歩行支援ウエアラブルスーツとして歩行能力の改善に応用す

る事が可能となり、自立した日常生活支援に大いに役立つ。 

 

２．研究開発の概要 

①成果 

本研究では、簡便な受動歩行モデルから足関節モーメントを推定し、その必要な刺激強度に基づき足関節周囲

の筋に電気刺激を加えて疑似受動歩行を実現できた。即ち電気刺激により効率よく駆動力を獲得し、振子様の

屈曲パターン生成と共に、対脚（伸展パターン）の重心移動を促す事で交互動作を再獲得する事が出来た。 

また、下腿三頭筋の表面電極刺激部位の特定を行い着脱容易な装具を製作すると共に、刺激出力を安定化する

ための非刺激筋の電気的応答を利用したフィードバック機能を付与し、出力変動を抑制するように配慮した。

更に股関節駆動補助用小型ACモーターを付加したハイブリッド化を進め、残存機能を補助するように駆動力を

調整しながら自然な歩行を実現した。 

②今後の展開 

今後の最大の課題は、幾つかの疾患を併せ持つ高齢者に対する、実用化システムの応用可能性を調べることで

ある。高齢者の下腿筋力低下による歩容の変化、比較的軽度な脳卒中以後の歩容の変化も含め、実用化に向け

た臨床応用研究を実施していくことが必須であると考える。一方、基礎的領域の直接的な課題として脚駆動力

及び脚相互間の運動制御方策を明らかにしていく事も重要である。 

最後に、当該研究への新たな企業の参加も得られたので、公的資金の助成を得ながら、今後の商品化に向けた

開発を積極的に進めて行く予定である。 

 

３．総合所見 

一定の成果は得られている。歩行支援システムの可能性をほぼ実証できた点が評価できる。しかしながら、モ

ーターも組み込んだハイブリッド型の歩行支援システムとしての成果は十分ではないように思われた。今後、

安全性に関する検討等、開発上の課題が解決されていくことを期待する。 

 


