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本研究では，受動歩行およびヒト歩行の原理に基づいて，最も簡単な歩行支援機を開発した．本支援機は弾

性体，腰固定具および膝固定具から成る非常にシンプルなシステムである．本支援機の全質量は約50gであ

り，重さを全く感じない．ズボンの中でも装着することができる．本支援機により，大腿部の振り運動が促

進される．大腿部の振り運動の促進は，膝の屈曲運動の促進にも繋がる．なお，これらの成果は，H27年度

の卒業研究（中山君，三國君）によって得られたものである．
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【発表者について】アンダーラインは本学教員、研究員および技術職員、○は発表者、※は大学院生、卒研生または卒業生
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最も簡単な歩行支援機の開発


