
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　パーキンソン症候群患者の歩行訓練を行うための歩行支援機であって、
　

ことを特徴とする
パーキンソン症候群患者用歩行支援機。
【請求項２】
　

こ
とを特徴とする請求項１記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機。
【請求項３】
　患者に応じて予め定められた一定速度で歩行支援機を走行させる速度制御装置を具備す
ることを特徴とする請求項１記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機。
【請求項４】
　患者の歩行時における次の一歩の目標となる位置に目印となる光を照射する光照射装置
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パーキンソン症候群患者の歩行訓練を行う際の介助者の動きを記憶して、該記憶された
動きを再現して歩行支援機を走行させる再現走行装置を具備し、
　該再現走行装置は、患者が介助者と共に歩行訓練を行った際の介助者の動きを撮影した
画像を取り込んで記憶し、取り込まれた画像から介助者の動きを解析して、その解析結果
に基づいて指令信号を送るコンピュータと、該コンピュータの指令信号に基づいて歩行支
援機の車輪を回転させるサーボモータを駆動させる制御装置とからなる

患者の歩行中の足裏にかかる圧力の位置を計測するために履物の表面に配置された足底
圧計測センサーと、歩行訓練中の患者が肘を置く肘掛けの前方に設置された表示装置に該
足底圧計測センサーにて計測された圧力分布を表示する足底圧計測表示装置を具備する



を具備することを特徴とする請求項１記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機。
【請求項５】
　 に一定時間間隔で画像を表示させる画像表示装置を具備することを特徴と
する請求項 記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機。
【請求項６】
　患者の足位置を撮影するカメラと、該カメラにて撮影された患者の足位置の映像を次の
一歩の目標となる足位置と とからなる撮影足位置表示装置を具
備することを特徴とする請求項 記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機。
【請求項７】
　患者の足の水平位置を検出する水平方向位置検出センサーと、該水平方向位置検出セン
サーにて検出された患者の足位置を、次の一歩の目標となる足位置と

とからなる検出足位置表示装置を具備することを特徴とする請求項 記載のパーキ
ンソン症候群患者用歩行支援機。
【請求項８】
　前記速度制御装置が、歩行時に患者が握ることができる左右一対のハンドルと、該ハン
ドルに加わる力を測定する力センサーと、該力センサーにて測定された力に基づいて指令
信号を送るコンピュータと、該コンピュータの指令信号に基づいて歩行支援機の車輪を回
転させるサーボモータを駆動させる制御装置とからなり、２つのハンドルに加わる力の合
力が予め設定された力を超えた場合に、歩行支援機を一定の速度で走行させるように構成
されてなることを特徴とする請求項３記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機。
【請求項９】
　前記撮影足位置表示装置において表示装置に表示される次の一歩の目標となる足位置が
、前記光照射装置により表示された光であることを特徴とする請求項６記載のパーキンソ
ン症候群患者用歩行支援機。
【請求項１０】
　前記撮影足位置表示装置において表示装置に表示される次の一歩の目標となる足位置が
、コンピュータグラフィックにて作成されたものであることを特徴とする請求項６記載の
パーキンソン症候群患者用歩行支援機。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明はパーキンソン症候群患者用歩行支援機及びパーキンソン症候群患者のリハビリテ
ーション効果確認方法に関し、より詳しくは歩行機能障害をもつパーキンソン症候群患者
がある程度自立して歩行リハビリテーションを行うことを可能とし、患者の歩行リハビリ
テーションの促進と医療者の身体的負担を軽減することができる歩行支援機およびリハビ
リの効果を容易に確認することができるリハビリテーション効果確認方法に関する。
【０００２】
【従来の技術】
パーキンソン症候群とは、パーキソニズムと呼ばれる症候を有する疾患群の総称であり、
突発性パーキソニズム、即ちパーキンソン病（脳が出す運動の指令がうまく伝わらず、ス
ムーズに動けなくなる病気）と、疾候性パーキソニズム（パーキンソン病と非常によく似
た症状であるが、その主な原因は脳梗塞、特に多発性脳梗塞であり、脳梗塞や多発性脳梗
塞を発病することが多い高齢者によく見られる症状）を含む概念である。
このようなパーキンソン症候群においては、立位・歩行時の転倒頻度が高く、転倒を生じ
させる要素としては、姿勢反射障害、加齢による体力の低下、運動緩慢および無動による
歩行障害などが挙げられるが、なかでも歩行障害は重要であり、すくみ足現象、歩行開始
困難、前方突進現象などが出現する。
【０００３】
すくみ足現象とは、急に足が出なくなり、その場で足をガグガグさせてしばらく立ち止ま
ってしまう現象であるが、この症例では、なんとか歩き出そうとあせれば焦るほど足が上
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がらず、上体は前のめりとなり、足は同じ場所で小刻みに動くのみで次の一歩が出ずに、
ついには前方へ転倒することがある。
歩行開始困難とは、歩行開始時におけるすくみ足現象である。
前方突進現象とは、患者が前傾姿勢となり、一旦歩き出すと止まらなくなり、どんどん加
速して前方へ突進してしまう現象であり、小股・すり足のつまずきやすい状態で加速し、
突進してしまうので、転倒した場合、大変危険である。
また、この症候群患者には、小股・すり足で歩行する患者が多い。
【０００４】
このように、パーキンソン症候群患者にとっては歩行機能の障害による転倒の危険性が非
常に大きいため、医療機関においてはパーキンソン症候群患者の歩行リハビリテーション
が行われている。
通常、このような歩行リハビリテーションは、理学療法士や看護婦等の医療者が患者に付
き添って身体を支えることにより行われているが、このような従来の歩行リハビリテーシ
ョンは、介助する医療者の身体的負担が非常に大きかった。
また、今後、高齢化社会が進行し、歩行リハビリテーションを必要とする患者が増加すれ
ば、医療者の身体的負担が増加するばかりでなく、このような患者に必要とされる歩行リ
ハビリテーションの時間が十分に取れなくなる可能性もある。
さらに、歩行リハビリテーションを繰り返し行っても、その効果が患者や医療者にはっき
りと認識できない場合があり、患者や医療者のリハビリの意欲が削がれてしまうことがあ
った。また、効果がはっきりと認識できないことで、医療者が今後のリハビリの進め方の
方針をたてにくいという問題もあった。
【０００５】
【発明が解決しようとする課題】
本発明は上記従来の問題点に鑑みてなされたものであって、歩行機能に障害をもつパーキ
ンソン症候群患者がある程度自立して歩行リハビリテーションを行うことが可能であって
、患者の歩行リハビリテーションの促進と医療者の身体的負担を軽減することができる歩
行支援機およびリハビリの効果を容易に且つはっきりと確認することができるリハビリテ
ーション効果確認方法の提供を目的とするものである。
【０００６】
【課題を解決するための手段】
　請求項１に係る発明は、パーキンソン症候群患者の歩行訓練を行うための歩行支援機で
あって、

ことを特徴とするパーキンソン症候群
患者用歩行支援機である。
　請求項２に係る発明は、

ことを特徴とする請求項１記載のパーキンソン症候群患者用歩行支
援機である。
　請求項３に係る発明は、患者に応じて予め定められた一定速度で歩行支援機を走行させ
る速度制御装置を具備することを特徴とする請求項１記載のパーキンソン症候群患者用歩
行支援機である。
　請求項４に係る発明は、患者の歩行時における次の一歩の目標となる位置に目印となる
光を照射する光照射装置を具備することを特徴とする請求項１記載のパーキンソン症候群
患者用歩行支援機である。
　請求項５に係る発明は、 に一定時間間隔で画像を表示させる画像表示装置
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パーキンソン症候群患者の歩行訓練を行う際の介助者の動きを記憶して、該記憶
された動きを再現して歩行支援機を走行させる再現走行装置を具備し、該再現走行装置は
、患者が介助者と共に歩行訓練を行った際の介助者の動きを撮影した画像を取り込んで記
憶し、取り込まれた画像から介助者の動きを解析して、その解析結果に基づいて指令信号
を送るコンピュータと、該コンピュータの指令信号に基づいて歩行支援機の車輪を回転さ
せるサーボモータを駆動させる制御装置とからなる

患者の歩行中の足裏にかかる圧力の位置を計測するために履物
の表面に配置された足底圧計測センサーと、歩行訓練中の患者が肘を置く肘掛けの前方に
設置された表示装置に該足底圧計測センサーにて計測された圧力分布を表示する足底圧計
測表示装置を具備する

前記表示装置



を具備することを特徴とする請求項 記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機である
。
　請求項６に係る発明は、患者の足位置を撮影するカメラと、該カメラにて撮影された患
者の足位置の映像を次の一歩の目標となる足位置と とからなる
撮影足位置表示装置を具備することを特徴とする請求項 記載のパーキンソン症候群患者
用歩行支援機である。
　請求項７に係る発明は、患者の足の水平位置を検出する水平方向位置検出センサーと、
該水平方向位置検出センサーにて検出された患者の足位置を、次の一歩の目標となる足位
置と とからなる検出足位置表示装置を具備することを特徴とす
る請求項 記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機である。
【０００７】
　

【０００９】
【発明の実施の形態】
以下、本発明に係るパーキンソン症候群患者用歩行支援機（以下、単に歩行支援機という
）及びパーキンソン症候群患者のリハビリテーション効果確認方法の好適な実施形態につ
いて、図面を参照しつつ説明する。
図１は本発明に係る歩行支援機の一例を示す斜視図、図２はパーキンソン症候群患者（以
下、単に患者という）が本発明に係る歩行支援機を使用している状態を示す図である。但
し、図示された歩行支援機の構造・形状はあくまでも一例であって、本発明に係る歩行支
援機の構造・形状が図示のものに限定される訳ではない。
【００１０】
図示例に係る本発明に係る歩行支援機は、本体部１が、左右両側において前後方向に延び
る底基部２と、この底基部２から一体に上向きに立設された左右２本の支持柱３と、これ
らの支持柱３の上端に水平向きに取り付けられた板状上基部４と、この板状上基部４と平
行にその上部に取り付けられた平面視略コの字状の肘掛け５と、この肘掛け５の前部に取
り付けられた左右一対のハンドル６と、底基部２の下部にそれぞれ左右一対ずつ取り付け
られた前輪７及び後輪８と、底基部２の後部から後ろ向きに延出された左右一対のバー９
とから構成されている。
【００１１】
本体部１には後輪８を駆動させるための駆動装置１０が設けられており、この駆動装置１
０は後輪８の回転動作を制御するためのパルスエンコーダ付きサーボモータを備えている
。尚、サーボモータ及び後輪はケーシング内に収容されて外部から直接見えないようにな
っている。
サーボモータは、本体部１の前部に設けられた制御装置（サーボドライバ）１１によって
制御され、制御装置１１への指令信号はＣＰＵやメモリ等を備えたコンピュータ（図示せ
ず）からＤＡ変換ボード、ＤＯボード、パルス制御ボードを介して送られる。また、サー
ボモータの回転角度はパルスエンコーダにより計測され、パルス制御ボードを介して前記
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請求項８に係る発明は、前記速度制御装置が、歩行時に患者が握ることができる左右一
対のハンドルと、該ハンドルに加わる力を測定する力センサーと、該力センサーにて測定
された力に基づいて指令信号を送るコンピュータと、該コンピュータの指令信号に基づい
て歩行支援機の車輪を回転させるサーボモータを駆動させる制御装置とからなり、２つの
ハンドルに加わる力の合力が予め設定された力を超えた場合に、歩行支援機を一定の速度
で走行させるように構成されてなることを特徴とする請求項３記載のパーキンソン症候群
患者用歩行支援機である。
　請求項９に係る発明は、前記撮影足位置表示装置において表示装置に表示される次の一
歩の目標となる足位置が、前記光照射装置により表示された光であることを特徴とする請
求項６記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機である。
　請求項１０に係る発明は、前記撮影足位置表示装置において表示装置に表示される次の
一歩の目標となる足位置が、コンピュータグラフィックにて作成されたものであることを
特徴とする請求項６記載のパーキンソン症候群患者用歩行支援機である。



コンピュータへ取り込まれる。これらの構成は、後述する歩行支援機を一定の速度で走行
させる速度制御装置と合わせて本発明におけるパルスエンコーダ付き制御装置を構成する
。
尚、本発明において使用されるコンピュータは、本体部１とは別に設置されたパーソナル
コンピュータ等であってもよいが、本体部１に搭載した小型のマイコンや小型のパーソナ
ルコンピュータであってもよい。
【００１２】
上記コンピュータは、患者が介助者（理学療法士や看護婦等の医療者）と共に歩行訓練を
行った際の介助者の動き、具体的には歩行開始時に患者を一旦軽く揺らした後に前へと引
っ張る動きを撮影した画像を取り込んで記憶し、取り込まれた画像から介助者の動きを解
析して、その解析結果に基づいて制御装置１１へと指令信号を送ることができる。
制御装置１１は受信した指令信号に基づいてサーボモータを駆動して後輪８を回転させ、
これによって歩行支援機は上記した介助者の動きを再現した走行を行うことが可能となる
。
これは、本発明に係る歩行支援機が具備することができる装置のうちの再現走行装置に相
当する構成であって、この再現走行装置は、パーキンソン症候群患者の歩行機能障害のう
ち、歩行開始困難に対する対策として特に有効である。
すなわち、歩行支援機が介助者の動きを再現した走行を行うことで、患者は介助者によっ
て導かれるのと同様に歩行支援機に導かれることとなり、歩行開始困難の症状を有する患
者が第一歩を出しやすくすることが可能となる。
【００１３】
また、左右一対のハンドル６の根元には、それぞれ力センサーが取り付けられており、こ
の力センサーにより患者がハンドル６に加える力（押す力、引く力など）が測定され、測
定により得られた情報はＡＤ変換ボードを介して前記コンピュータへと送られる。
コンピュータは、力センサーからの情報に基いて制御装置１１へと指令信号を発信し、サ
ーボモータを駆動して後輪８を回転させて歩行支援機の走行を制御する。
【００１４】
この制御は、２つのハンドル６に加わる力の合力が、予め設定された前進方向のある力Ｆ
ａを超える場合、歩行支援機を前進方向へ一定の速度Ｖａ（例えば、 0.07ｍ／ｓ程度）で
走行させ、予め設定された後方向のある力Ｆｂ以上の力が加わると、歩行支援機を後方へ
一定速度Ｖｂ（例えば、 0.07ｍ／ｓ程度）で走行させるものである。尚、この一定速度は
、患者の体型や症状、症状の回復具合等に応じて設定される。
これは、本発明に係る歩行支援機が具備することができる装置のうちの速度制御装置に相
当する構成であって、この速度制御装置は、パーキンソン症候群患者の歩行機能障害のう
ち、前方突進現象に対する対策として特に有効である。
すなわち、患者が歩行支援機に対して強い力を加えても、歩行支援機が常に一定速度で走
行するように制御されることによって、患者が自分の意思とは無関係に前方に突進してい
く現象をくい止めることが可能となる。
【００１５】
板状上基部４には、光照射装置１２が下向きに取り付けられており、この光照射装置１２
によって歩行訓練中の患者の足元に線状の光を表示させることができるようになっている
。
この線状の光は、患者の歩行時における次の一歩の目標位置を示す目印となるものであっ
て、患者の足元前方に１本の線として若しくは患者の正常な歩幅間隔に合わせた間隔で複
数本の線として床面上に表示される。
また、光照射装置１２を一定時間間隔で点滅させるようにしてもよく、この場合にも複数
本の線を点滅表示させてもよいが、患者の一歩前の位置のみに１本だけ線を点滅表示させ
てもよい。
また、光照射装置１２によって患者の足元に表示される光の形状は、必ずしも線状に限ら
れるものではなく、患者が歩行する際の次の一歩の目印になるものであれば、足形や円形
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等の他の形状であってもよい。
【００１６】
このような光照射装置１２を用いた構成は、視覚刺激下での逆説動作を利用したものであ
り、パーキンソン症候群患者の歩行機能障害のうち、すくみ足現象に対する対策として特
に有効である。
逆説動作とは、パーキソニズムの経過中、著しい無動状態が存在しても、非常事態などの
特殊な状況下又はある種の刺激下で、突然無動状態から脱して正常に近い動作が可能とな
るというものであり、例えばすくみ足状態の患者の足元の床面上に一定間隔で線を引いて
おくと、それによってスムーズに歩き始めることが知られている。
しかしながら、リハビリテーション室以外の場所では床面上に線を引くことができないた
め、廊下や屋外などでは患者は一旦立ち止まると次の一歩を出すことが難しくなり、その
場で立ちすくんでしまうこととなる。
本発明の光照射装置を利用した上記構成によれば、床面上に実際に線を引くことなく、患
者に次の一歩の目標（目印）となる線や足形を光で示すことが可能となり、患者はどのよ
うな場所でも光照射装置により照射される光を目印として、次の一歩が出しやすくなる。
【００１７】
また、本発明においては、上記光照射装置に代えて或いは加えて、患者が歩行リズムをと
るための音を発生する音発生装置（図示せず）を設けることも可能である。音発生装置か
ら発生される音は、例えばカチ、カチというメトロノームのような音であってもよいし、
一、二、一、二といったような掛け声であってもよく、特に限定はされない。
音発生装置を設けると、すくみ足状態の患者は聴覚に刺激が与えられることで、音に合わ
せてスムーズな歩行をし易くなる。
さらに、本発明においては、上記光照射装置及び音発生装置に代えて或いは加えて、患者
の目の前に設けられた後記する表示装置１３に、一定時間間隔で画像を表示させる画像表
示装置を設けることも可能である。
この画像表示装置により表示される画像は、例えば上記したコンピュータによって作成さ
れたコンピュータグラフィックとすることができる。
表示される画像の種類は特に限定されるものではないが、例えば図８に符号Ｋ２で示した
ような左右の足形を好適な例として挙げることが可能であり、この場合には、左右の足形
画像を一定時間間隔で交互に表示させればよい。
このような画像表示装置を設けると、すくみ足状態の患者は視覚に刺激が与えられること
によって、画像が表示される時間間隔に合わせて左右の足を交互に出してスムーズな歩行
をし易くなる。
【００１８】
肘掛け５の前方には表示装置１３が設置されており、これにより歩行訓練中の患者は歩行
しながらこの表示装置１３を見ることができるようになっている。
また、肘掛け５の後部中央には、ビデオカメラ１４が下向きに取り付けられて、歩行訓練
中の患者の足位置を撮影することができるようになっており、ビデオカメラ１４にて撮影
された患者の足位置の画像は表示装置１３に表示される。
このとき、カメラにて撮影された患者自身の足位置の映像と共に、次の一歩の目標となる
足位置が表示装置１３に表示される。
これは、本発明に係る歩行支援機が具備することができる装置のうちの撮影足位置表示装
置に相当する構成であって、この撮影足位置表示装置は、パーキンソン症候群患者の歩行
機能障害のうち、歩行開始困難、すくみ足現象に対する対策として特に有効である。
すなわち、患者は表示装置１３にて、自分の足位置と共に次の一歩の目標となる足位置を
認知することができるので、目標の足位置まで自分の足を出して歩行することが可能とな
る。
【００１９】
上記した撮影足位置表示装置において表示装置に表示される次の一歩の目標となる足位置
は、前述した光照射装置１２により患者の足元に表示された目印となる光（例えば、線状

10

20

30

40

50

(6) JP 4019119 B2 2007.12.12



の光）をカメラ１４にて撮影したものであってもよいし、コンピュータグラフィックにて
作成されたものであってもよい。図３は、表示装置１３に、患者の足Ａ１、Ａ２と光照射
装置１２により患者の足元に表示された線状の光Ｈをカメラ１４にて撮影したものを表示
した様子を示している。
【００２０】
左右一対のバー９には、内向きで後側に向けて所定間隔毎に、患者の足の水平方向の位置
を検出する赤外線センサーからなる水平方向位置検出センサー１５が取り付けられている
。
この水平方向位置検出センサー１５は、図４に示すように、該センサーから発せられた赤
外線Ｓに患者Ｋの左右の足Ａ１，Ａ２が当たることによって、これらの足Ａ１，Ａ２の水
平方向の位置を検出するものであり、測定された患者の足の水平位置情報はＤＩボードを
介して前記コンピュータへと送られて、コンピュータグラフィックにより表示装置１３に
リアルタイムで表示される。
【００２１】
このとき、水平方向位置検出センサー１５にて検出された患者自身の足位置と共に、次の
一歩の目標となる足位置がコンピュータグラフィックにより表示装置１３に表示される。
これは、本発明に係る歩行支援機が具備することができる装置のうちの検出足位置表示装
置に相当する構成であって、この検出足位置表示装置も、パーキンソン症候群患者の歩行
機能障害のうち、歩行開始困難、すくみ足現象に対する対策として特に有効である。
すなわち、患者は表示装置１３にて、自分の足位置と共に次の一歩の目標となる足位置を
認知することができるので、目標の足位置まで自分の足を出して歩行することが可能とな
る。
【００２２】
このように、検出足位置表示装置は前記した撮影足位置表示装置と同様の作用効果を奏す
るものであるが、検出足位置表示装置によればカメラ１４が不要となるため、装置が低コ
ストとなるという長所がある。一方、撮影足位置表示装置によれば、装置コストは高くな
るが、実際の患者の足を撮影して表示させることによって、より正確な足位置が分かると
ともに、コンピュータグラフィックに比べてリアリティがあるという長所がある。
【００２３】
患者の履物２０には、患者の歩行中の足裏にかかる圧力の位置を計測するための足底圧計
測センサー１６が配設される。
図５は足底圧計測センサー１６を取り付けた下敷きシートを表面に敷いた履物を足に付け
た状態を示す斜視図、図６は足底圧計測センサー１６を取り付けた下敷きシートを表面に
敷いた履物の斜視図である。
足底圧計測センサー１６の配設位置は、図７に示すように、履物２０の表面に敷かれる下
敷きシート２１の裏面側における踵部Ｋ、ショパール関節部Ｐ、ＭＰ関節部ＭＰ、外側部
Ｑ、母指部ＭＬ、小指部Ｕの６部分とされている。
そして、これら各部分の足底圧計測センサー１６によって測定された足底圧情報は、前記
したコンピュータに送られて、図８に示すように、リアルタイムで表示装置１３に表示さ
れる。
【００２４】
図８において、表示装置１３の画面右端には棒グラフＧが表示されており、この棒グラフ
Ｇでは、圧力の大きさに応じて異なる色Ｃ１，Ｃ２・・・が示されている。また、グラフ
Ｇの左側には左右の足型Ｋ１とともに、足底圧計測センサー１６の配置されたそれぞれの
位置について、測定された足底圧がグラフＧの色分けに応じた色で示されるようになって
おり、これにより、患者や医療者は、表示装置１３の画面に示された足形の各部分の色を
見ることで、どの部分に圧力が加わっているかを一目で把握することができる。尚、画面
の左端には、圧力が加わっている側が点灯する足型Ｋ２が表示されており、現在左右どち
らの足に圧力が加わっているかを把握することができるようになっている。また、両足に
圧力が加わっていれば両足の足形が表示される。したがって、患者がすり足で歩行してい
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る場合、両足が常に点灯することになるので、患者や医療者はすり足になっていないかど
うかを容易に認識することができる。
【００２５】
これは、本発明に係る歩行支援機が具備することができる装置のうちの足底圧計測表示装
置に相当する構成であって、医療者が患者の体重移動の仕方（特にパーキンソン症候群患
者の歩行の特徴であるすり足になっていないか等）をリアルタイムに認識して指導するこ
とが可能となる。
【００２６】
本発明に係る歩行支援機には、上記した各装置を駆動させるための電源となるバッテリー
を搭載させることが好ましい。
また、本発明に係る歩行支援機においては、上記した各装置のうちのいずれか一つを具備
していればよいが、２つ以上を組み合わせて具備することも可能である。歩行支援機にど
の装置を具備させるかは患者の症状に応じて決定すればよく、患者の症状に応じて歩行支
援機に具備される装置の一例を以下に示す。
【００２７】
視覚刺激のみで歩けるようになる患者の場合、１）光照射装置を具備させる、２）画像表
示装置を具備させる、３）検出足位置表示装置を具備させる、４）撮影足位置表示装置を
具備させる、５）光照射装置と撮影足位置表示装置を組み合わせて具備させる、等のパタ
ーンが考えられる。
音刺激のみで歩けるようになる患者の場合、音発生装置を具備させればよい。
前方突進現象がある患者の場合、速度制御装置を具備させればよい。
歩行開始時に、一旦後ろへ軽く揺らした後、前へ引っ張るという介助動作が必要な患者の
場合、再現走行装置を具備させればよい。
歩行リハビリ中に足底圧の情報がリアルタイムに必要な患者の場合、足底圧計測表示装置
を具備させればよい。
但し、これらはあくまでも一例であって、装置の異なる組み合わせを採用することも勿論
可能である。
【００２８】
また、本発明において、歩行支援機に前記検出足位置表示装置又は足底圧計測表示装置又
はパルスエンコーダ付き制御装置のいずれかが具備されている場合には、これらの装置に
備えられた水平方向位置検出センサー又は足底圧計測センサー又はパルスエンコーダにて
測定されたデータを記憶手段に記憶させて保存することが好ましい。
記憶手段としては、歩行支援機に搭載されたコンピュータのメモリを使用してもよいし、
外部のコンピュータのメモリを使用してもよい。
そして、患者が歩行支援機を使用して行う歩行訓練リハビリテーションの際に、水平方向
位置検出センサー又は足底圧計測センサー又はパルスエンコーダにて測定されたデータを
記憶手段に記憶させて保存しておき、患者がリハビリをはじめてから１週間後、２週間後
、１ヶ月後、・・・というような経時的なデータを患者と医療者が見ることにより、リハ
ビリの効果を確かめることが可能となる。具体的には、水平方向位置検出センサーによっ
て測定されたデータ（患者の足の水平位置情報）から、患者の歩幅がリハビリ前に比べて
広がっていることを確かめることができ、また足底圧計測センサーによって測定されたデ
ータ（患者の足底圧情報）から、すくみ足がなくなり、すり足もなくなっていることを確
かめることができる。また、パルスエンコーダによって計測されたデータ（サーボモータ
の回転角度）から、歩行支援機の走行距離および走行速度がわかり、リハビリ前に比べて
歩行距離が広がっていることおよび歩行速度が健常者の速度に近づいてきたことが確認で
きる。
【００２９】
　以上説明したように、請求項１に係る発明
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によれば、再現走行装置を具備することによ
って、患者は介助者によって導かれるのと同様に歩行支援機に導かれることとなり、歩行
開始困難のすくみ足現象を生じることなく、連続的に安定して歩行することが可能となる



【００３０】

　請求項３に係る発明によれば、速度制御装置を具備することによって、歩行支援機が常
に一定速度で走行するように制御されて、患者が自分の意思とは無関係に前方に突進して
いく現象をくい止めることが可能となる。
　請求項４及び５に係る発明によれば、光照射装置又は画像表示装置を具備することによ
って、患者に視覚刺激を与えることができ、逆説動作を利用してどのような場所でも立ち
すくむことなく歩行を続けることができる。
　請求項６及び７に係る発明によれば、撮影足位置表示装置や検出足位置表示装置を具備
することによって、患者は表示装置にて、自分の足位置と共に次の一歩の目標となる足位
置を認知することができるようになり、目標の足位置まで自分の足を出して歩行すること
が可能となる。
【００３１】
　請求項８に係る発明によれば、ハンドルに大きな力が加わった場合でも、歩行支援機を
一定速度で走行させることができ、患者の前方突進現象を確実にくい止めることが可能と
なる。
　請求項９に係る発明によれば、表示装置に表示される次の一歩の目標となる足位置が、
前記光照射装置により表示された光であるので、患者が目標を認識して歩行することがで
きる。
　請求項１０に係る発明によれば、表示装置に表示される次の一歩の目標となる足位置が
、コンピュータグラフィックにて作成されたものであるので、光照射装置を設けることな
く、患者に対して目標を示すことができる
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明に係る歩行支援機の一例を示す斜視図である。
【図２】パーキンソン症候群患者が本発明に係る歩行支援機を使用している状態を示す図
である。
【図３】撮影足位置表示装置において、表示装置に表示された患者の足と光照射装置によ
り患者の足元に表示された目印となる光（線状の光）を示す図である。
【図４】水平方向位置検出センサーによる患者の足の水平方向の位置検出方法を示す図で
ある。
【図５】足底圧計測センサーを取り付けた下敷きシートを表面に敷いた履物を足に付けた
状態を示す斜視図である。
【図６】足底圧計測センサーを取り付けた下敷きシートを表面に敷いた履物の斜視図であ
る。
【図７】足底圧計測センサーの配設位置を示す図である。
【図８】足底圧計測センサーによって測定された足底圧情報を表示装置の画面上に表示し
た様子を示す図である。
【符号の説明】
１　　　本体部
６　　　ハンドル
７　　　前輪
８　　　後輪
９　　　バー
１０　　駆動装置
１１　　制御装置
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。また、患者が介助者と共に歩行訓練を行った際の介助者の動きを撮影した画像を取り込
んで記憶して、これに基づいて歩行支援機の車輪の駆動を制御するので、患者が介助者と
共に歩行訓練を行った際の介助者の動きを確実に再現して歩行支援機を走行させることが
可能となる。

　請求項２に係る発明によれば、足底圧計測表示装置を具備することによって、医療者が
患者の体重移動の仕方をリアルタイムに認識して指導することが可能となる。

。



１２　　光照射装置
１３　　表示装置
１４　　カメラ
１５　　水平方向位置検出センサー
１６　　足底圧計測センサー
２０　　履物
Ａ１、Ａ２　患者の左右の足
Ｈ　　　線状の光（目印となる光）
Ｓ　　　赤外線

【 図 １ 】 【 図 ２ 】

【 図 ３ 】
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【 図 ４ 】

【 図 ５ 】

【 図 ６ 】

【 図 ７ 】

【 図 ８ 】
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