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【手続補正書】
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【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ｉ）持ち上げポイントからユーザの肩を越えてユーザの胴体の１つ以上のポイントまで
下がる、荷重重量を伝達するための荷重伝達手段（「ＬＴＭ」）と、
　ｉｉ）適切な後方姿勢及び後方姿勢の順序のうちの何れか一方又は両方を、受動的又は
能動的に強制するための姿勢適合手段（「ＰＣＭ」）と、
　ｉｉｉ）前記荷重伝達手段上の増加する荷重を前記姿勢適合手段の増加する係合に結合
するための結合手段（「ＣＭ」）と、
　を備える持ち上げ支援装置。
【請求項２】
　前記姿勢適合手段の各々の係合レベルの前記適切な後方姿勢は、前記姿勢適合手段の前
記係合レベルにおいて後方の自然カーブの維持を促進する１つである、請求項１に記載の
持ち上げ支援装置。
【請求項３】
　前記姿勢適合手段の各々の係合レベルの前記適切な後方姿勢は、前記姿勢適合手段の前
記係合レベルにおいてピーク腰椎屈曲を低減する１つである、請求項１に記載の持ち上げ
支援装置。
【請求項４】
　ユーザの各々の腕ための持ち上げ結合手段（「ＬＣＭ」）をさらに備え、
　各ＬＣＭは、前記持ち上げられる荷重の重量の少なくとも一部を、前記腕のためのＬＴ
Ｍに伝達する、請求項１に記載の持ち上げ支援装置。
【請求項５】
　前記ＬＣＭは、グローブ、フック、グリッパ、把持ストリップ、及び面ファスナから構
成されるグループから選択される、請求項４に記載の持ち上げ支援装置。
【請求項６】
　前記ＬＣＭは、少なくとも一つのグローブであり、前記グローブは、前記グローブの指
先から前記グローブの手首部分に隣接する中心点まで延びる複数の線状部材を備え、前記
中心点は前記ＬＴＭに結合するように構成される、請求項４に記載の持ち上げ支援装置。
【請求項７】
　前記ＣＭは、前記荷重伝達手段を前記姿勢適合手段に結合するための中央結合点を備え
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る、請求項１に記載の持ち上げ支援装置。
【請求項８】
　前記姿勢適合手段は、さらに、前記ＣＭが摺動するよう構成された溝を有するスライダ
を備える、請求項７に記載の持ち上げ支援装置。
【請求項９】
　前記姿勢適合手段の増加する係合は、前記ＬＴＭによって支援された前記重量に線形的
に関連する、請求項１に記載の持ち上げ支援装置。
【請求項１０】
　前記姿勢適合手段の係合の増加は、前記ＬＴＭによって支援された前記重量に非線形的
に関連する、請求項１に記載の持ち上げ支援装置。
【請求項１１】
　前記姿勢適合手段の係合の増加は、切り離された状態（状態１）から完全に連結された
状態（状態２）の２つの状態の係合である、請求項１０に記載の持ち上げ支援装置。
【請求項１２】
　前記装置は、ユーザの身体上の１つ以上のポイントにて荷重をかける、前記持ち上げら
れる荷重の１つ以上を分析するための１つ以上のセンサ、又は、持ち上げから前記ユーザ
の身体に対する負担の１つ以上の表示器、をさらに含む、請求項１に記載の持ち上げ支援
装置。
【請求項１３】
　前記１つ以上のセンサは、１つ以上の危険重量センサを含む、請求項１２に記載の持ち
上げ支援装置。
【請求項１４】
　ｉ）荷重伝達手段（「ＬＴＭ」）を介して、持ち上げポイントからユーザの肩を越えて
ユーザの胴体の１つ以上のポイントまで下がる荷重重量を伝達することと、
　ｉｉ）姿勢適合手段（「ＰＣＭ」）で、適切な後方姿勢及び後方姿勢の順序のうちいず
れか一方又は両方を、受動的又は能動的に強制することと、
　ｉｉｉ）結合手段（「ＣＭ」）により前記荷重伝達手段上の増加する荷重を前記姿勢適
合手段の増加する係合に結合することと、
　を備える持ち上げ支援装置を着用しながら持ち上げること、を備える、持ち上げ関連の
損傷を低減する方法。
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