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論文内容要旨

 義肢の発達は近年リハビリテーション医学の導入とともに,新しい技術が開発されてきているが,

 義足歩行の体系的分析の報告は少なく,義足の適合判定や訓練プPグラムに役立てるべき資料に乏

 しい現状である。歩行分析のアプローチには歩容から分析する形態的検索と,動力学的検索がある。

 著者は義足歩行時の支持足底に作用する力の変化をstraingauge貼付床反力測定板(i・rce-

 pl雄e)によって捉える動力学的分析を中心に研究,あわせて歩容についてもVTR(Vide・

 tapereCOrder)を同調することによって補足的分析を試みた。

 検査対象は17才から58才までの下肢切断者(股関節離断者5名,大腿切断者10名および下

 腿切断者10名)25名である。切断者については残された関節機能は正常で,骨折による変形や

 疼痛のないものを選んだ。股義足はカナディアン型,大腿義足はサクション式・膝遊動型と肩つり

 式。膝固定型,下腿義足は差し込み型とPTB(PateliatendDnbearlng)型を用いた。

 検査装置および測定方法については,床反力検出法はSchenk,ElftmanやInmanによる

 各種の測定方法の報告があるが,本研究では垂直床反力検出の正確を期する新しい考案を加えて

 10rceplateを試作した。この1。rceplateは8本の支柱を組合せ,歩行時の支持足底

 に作用する力の変化を支柱のひずみによって,垂直。前後。側方の3分力に分け同時に検出するも

 のである。10rcepiateによってえられた被検者の床反力曲線は同一個体でも測定ごとに多

 少の差があるので,ana1・gcomputerによりその大きさおよび位相について平均加算を行

 い,各被検者固有のパターンを求めた。歩容の分析は土・rceplate上の歩行を進行側面で

 VTRによって記録し,electricc・unterで画像にnumberingをして各瞬間ごとの観

 察がなされた。

 義足歩行における床反力特性曲線

 正常成人の自由歩行における歩容と床反力バターンについては,岩井らの報告によると,異なる

 個体間にあっても類似のパターンを描くことが指摘されている。著者の重orceplateによる正

 常成人歩行の床反力パターンは岩井らのそれと類似しており,これを基礎資料として各種義足歩行

 による床反力パターンでの位相,大きさおよび特性点について計測し分析を行なった。

 一般に義足歩行パターンでは,健脚と義足脚に顕著な差異がみられ,立脚時間の長短や制動力。

 駆動力の低減がみられる。下腿義足歩行の床反力パターγは正常歩行のそれに類似しているが,義

 足脚の前後分力で制動力・駆動力が健脚に比していずれも低減を示している。健脚の立脚時間の延
 一110一



 長は比較的少ない。大腿義足歩行の床反力では,健脚側と義足側に明らかな差異が生じ,義足側の

 前後分力で制動力・駆動力の著しい低減がみられ,また義足ソケットと断端の適合状態により垂直

 分力におけるパターンに変化をみることもある。健脚では立脚時間が長くなる。股義足歩行の床反

 力バターンでは,義足脚の垂直分力でhee1coutactから士ullwelghtbearingま

 で長時間を要しており,また健脚より義足への両脚支持相では,義足による片脚支持に移る際十分

 な安定を確めるための士eedback的要素の介在を示唆するものと解される。前後分力では下腿・

 大腿義足にくらべ制動力・駆動力はともに著しい低減がみられる。股義足歩行は床反力パターン全

 体からみても正常歩行とはかなりかけ離れている。義足歩行の位相について灘定すると一歩時間

 (hee!c・ntactから次回の同一脚のheelc・ntactまでの時間)は下腿義足で平均1.3

 秒,大腿義足で平均1.3秒,股義足で平均1、8秒と正常歩行の1.0ないし1.4秒より長くなる。ま

 た義足歩行について片脚支時相と両脚支持相に分けてみると,義足脚の片脚支持相は小さくなり,

 健脚から義足への両脚支持相は著しく増大することが特徴的である。健脚と義足の立脚時間比を求

 め,正常歩行を1.00とすると,股義足は0、70,大腿義足はO、80,下腿義足は0.90附近の値

 となり,この値は義足の支持性に関連する要素を示すもののひとつと思われる。

 考案および総括

 torceplateおよびVTRにより各種義足歩行を床反力と歩容から検索し,義足歩行パタ

 ーンの特性と重心移行の機構を明らかにし,健脚の補償作用についても言及した。

 歩行とは重心の移動であり,義足歩行では健脚から義足へ,また義足から健脚への重心移行の機

 構が歩行能力と関連が深いと思われる。これら両脚支持相での各床反力を合成して各方向の重心の

 加速度曲線を求めたところ,垂直分力では,義足から健脚へ体重が移行する場合,健脚の膝関節が

 屈曲しその結果重心が下がり,骨盤を前進させて体重を健脚にのせる運動がみられる。また健脚か

 ら義足への体重移行相では,義足の構造上その時点における膝屈曲ができず,健脚の駆動力が義足

 の制動力に比して大きく,義足への体重移行はきわめて徐々におこなわれる。前後分力の合成は前

 進方向での重心の加速度曲線であり,健脚から義足への両脚支持相では義足の制動力はわずかしか

 えられない状態で義足片脚支持相に入らざるをえない。また義足から健脚への両脚支持相では健脚

 に十分な制動力をうるために健脚の膝屈曲によって,重心を健脚に早く移動している。これらのこ

 とは義足歩行での健脚の補償作用を示している。下腿義足歩行では合成曲線も正常歩行に近似して

 おり,比較的円潜に重心移行をおこなっており,健脚での補償作用も小さい。
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 審査結果の要旨

 義肢の発達には近年次々と新しい技術が開発されてぎているが,その基礎たるべき義足歩行の体系

 的分析の報告は少なく,義足の適合判定や訓練ブ・グラムに役立てるべき資料に乏しい。そこで著

 者は義足歩行時の支持足底に作用する力の変化をstraingauge貼付床反力測定板(f・rce

 -plate)によつて捉える動力学的分析を中心に研究,あわせて歩容についてもVTBを同調,補足

 的分析を試みたのが本研究である。著者の検査対象は17才から58才までの下肢切断者25名で

 あるが,これらの中には股義足はカナディアン型,大腿義足はサクシヨγ式。膝遊動型と肩つり式

 ・膝固定型,下腿義足は差し込み型とPTB(Patellatendonbearing)型がある。

 これらの義肢歩行を正常成人の自由歩行における歩容と床反力パターンとの対比において検索し

 ているが,一般に義足歩行では健脚に比し立脚時間の長短や制動力・駆動力の低速が著明である。

 たとえば下腿義足歩行の床反力パターンは正常歩行のそれに類似しながらも義足脚の前後分力で制

 動力。駆動力が健脚に比していずれも低速を示している。大腿義足歩行の床反力でも義足側の前後

 分力で制動力・駆動力の著しい低速がみられるほかに,義足ソケットと断端の適合状態により垂直

 分力におけるパターンの変化があらわれる。股義足歩行の床反力パターンでは,義足脚の垂直分力

 でheelc。ntactからfullweightbearingまで長時間を要し,また健脚より義足

 への両脚支持相で義足による片脚支持に移る際十分な安定を確かめるためのfeedback的要素

 の介在を示唆すると解されることは興味深い。

 要するに著者によれば,歩行とは重心の移動であり,義足歩行では健脚から義足へ,また義足か

 ら健脚への重心移行の機構が歩行能力と関連が深いとされる。そこでこれら両脚支持相での各床反

 力を合成して各方向の重心の加速度曲線を求めると,垂直分力では,義足から健脚へ体重が移行す

 る場合,健脚の膝関節が屈曲し,その結果重心が下がり,骨盤を前進させて体重を健脚にのせる運

 動がみられる。また健脚から義足への体重移行相では,義足の構造上その時点における膝屈曲がで

 ぎず,健脚の駆動力が義足の制動力に比して大きく,義足への体重移行はぎわめて徐々におこなわ

 れる。前後分力の合成は前進方向での重心の加速度曲線であり,健脚から義足への両脚支持相では

 義足の制動力はわずかしかえられない状態で義足片脚支持相に入らざるをえない。また義足から健

 脚への両脚支持相では健脚に十分な制動力をうるために健脚の膝屈曲によって,重心を健脚に早く

 移動している。これらのことは義足歩行における健脚の補償作用を示しており,義足歩行検索上の

 重要な点である。

 以上により本論文は十分学位に値するものと認める。
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