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１．はじめに 

対麻痺者にとって，再び自分の足で立位歩行でき

るようになることは切なる願望である．その実現の

可能性のひとつとして装具歩行があるが，現実には，

リハビリテーションも車いすによる移動を獲得する

ことが主で，実用になるかどうかわからない装具歩

行には力点が置かれていない．しかし，不全麻痺等，

対麻痺の程度によっては装具歩行の可能性があるに

係わらず，諦めていることもある．その原因は，対

麻痺者やリハビリテーション関係者が歩行装具の性

能と品質，及び歩行訓練の限界を感じていることも

あるが，歩行装具を介助なしに装着し，起立し，立

位姿勢を保持し，杖や歩行器を取り，歩行に移行す

ることが難しい現実も影響していると考えられる． 

そこで，本研究では，装具歩行の促進を目的とし

て，介助なしに装具を装着して歩行に移行すること

を支援する車いすシステムを構築し，立位歩行と座

位移動をシームレスに選択できる新しいモビリティ

デバイスを開発した． 

 

２．新しいモビリティデバイスの概要 

 本モビリティデバイスは，介助なしに装具を装着

し，起立し，装具歩行に移行することを支援する機

能を簡易電動車いすに組み込んだシステムである．

このデバイスは，使用者が車いす上で装具を装着し

て，建物間の移動など比較的長距離の移動では車い

   

Fig.１ KAFO of hip joint with medial single link 

      type & Link type hip joint.   

すとして利用し，フロア内でのスポット的な移動や

リハビリ訓練を兼ねた移動などには歩行装具による

立位歩行を活用するという使い方をするもので，使

用する機器間での移乗なしに利用できることが特徴

である． 

 本研究の対象者は，胸髄中位損傷以下の体幹保持

がなくても立位歩行が可能な対麻痺者であり，歩行

装具は前方から装着可能なリンク股関節型両長下肢

装具（Fig.1）を選定している． 

２‐１．車いすシステムの機能 

 車いすシステムは次の機能を満足する必要がある． 

① 座位で歩行装具を着脱できる． 

② 座位と立位の姿勢変換ができる． 

③ 立位姿勢を保持し立位歩行移行を支援できる． 

④ 車いすの機能を損なわない． 

 
-530-

http://www.takasakigishi.com/link hip joint.JPG
Paper-No
3E2-2

グループ
(社) 日本機械学会［No.10-52］ 生活生命支援医療福祉工学系学会連合大会2010講演論文集 〔2010.9.18-20, 豊中〕

線



これらの機能を，転倒の危険なく安全に安定して，

且つ利用者に負担をかけずに実行できる必要がある． 

２-２．車いすシステムの動作モード 

車いすシステムは，前述の機能を満たすために，

座面の高さにより①走行モード，②装具着脱モード，

③立位歩行モードの３つの動作モードを有している

（Fig.２）．これらの動作モードは２つの電動リニア

アクチュエータでモード変換できるようにフレーム

構造を設計し，車いす簡易電動化ユニットを組み込

み走行できるようにしている． 

 

(a) Driving    (b) Gait orthosis  (c) Standing- 

   mode      attaching mode   position walk mode 

Fig.２ The change of operational mode.  

 

２‐３．車いすシステムの設計 

車いすシステムは JIS 電動車いすの最大寸法 1090

（H）×1200（L）×700（B）mm を参考に設計した． 

①走行モード 

 通常の簡易電動車いすとして走行できる．YAMAHA 

JWX-1 車いす用電動化ユニットを採用している．床

面とのクリアランスは５０mm である． 

②装具装着モード 

 座面フレームとフットプレートを降下して接地し，

歩行装具足部に手が届く座位を確保して装具を着脱

できる。パンタグラフ（クロスバー）機構と LINAK 

LA32 電動リニアアクチュエータ（推進力 4000N，ス

トローク 100mm）を採用している． 

③立位歩行モード 

 座面フレームを接地した状態で座位から立位に姿

勢変換できる．立位姿勢ではアームレストを腋に挟

んで姿勢を保持し，杖や歩行器を取り立位歩行に移

行できる。平行クランク機構と LINAK LA32 電動リ

ニアアクチュエータ（推進力 6000N，ストローク

200mm）を採用している． 

３．車いすシステムの試作 

 Fig.３に試作したモビリティデバイス（車いすシ

ステム）の外観を示す．３つのパイプフレームを座

面したに組み込んだ構造で，干渉することなく各動

作モードを実現できている．サイズは,1100(L)× 

820(W)×1030(H)mm，質量は約 60kg である． 

 

(a)Dｒiving mode  (b)Gait orthosis   (c)Standing po- 

               attaching mode   sition walk mode 

Fig.３  The prototype of the mobility device 

 

４．試乗評価 

 各動作モードの変換が干渉なくスムーズに行なわ

れることを確認した後に，胸髄Ｔ４レベルの評価者

１名の協力を得て試乗評価を実施した．  

 評価の結果，装具装着時，座位で捕まる部分がほ

しい．姿勢変換時に臀部がずり落ち，座面と歩行装

具で姿勢を支えることが難しく，アームレストで体

重を支えながら姿勢変換することになり負担が大き

い．アームレストが短く位置が高すぎるので，歩行

器による立位歩行への移行が難しいなどの改善点が

指摘された． 

 

５．まとめ 

 装具歩行の促進を目的として，立位歩行と車い

すによる座位移動を状況に応じてシームレスに選択

が可能となる新しいモビリティデバイスを開発した．

各動作モードの変換が干渉なくスムーズに行なわれ

たが，姿勢変換時にアームレストで体重を支えなが

ら姿勢変換することになり改善の必要があること等

が判明した．今後は，より多くの評価データを収集

し不具合を改善し，第２次試作を行なう予定である． 
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