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设想的应用例 

相对于传统技术的新颖性与优势 

面向实用化的课题 

 利用PLC（可编程逻辑控制器）的关节可动域训练 

多 用 途 康 复 装 置 

 众多传统的装置仅能够提供脚底弯曲与脚背弯曲等有限的动作。本研究中建议的装置能够进行脚

底弯曲、脚背弯曲、内展、外展、内旋、外旋等多个ROM运动。 

   → 提高痉挛预防效果，减轻物理疗法师的负担 

 通过使用气动软执行器，除了ROM运动，还可进行按摩运动。从而能够获得消除浮肿及容易进行

ROM运动的效果。 

 能够替代物理疗法师，在医院等提供ROM运

动。 

 在家能够由患者自己或者借助陪伴人员的

帮助持续进行ROM运动。 

 在临床试验中实际证明痉挛预防效果。 

 装置的小型、轻量化。 

 以用户的视点进行功能开发（输入界面、

为了能够持续使用而做出努力等）。 
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（例）脚底弯曲动作的方法 

脚底弯曲动作 
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调压器 
压缩机 

0.5[MPa] 

 使用11组气动执行器 

 使用PLC驱动控制控制器

进时序控制 
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 预防足关节痉挛的多自由度关节可动域运动装置的建议 

   近年来，人们认识到在治疗的早期阶段引入康复的“急性期康复”的重要性。其目的在于防止

及减轻废用综合征（褥疮、肌肉萎缩、関关节痉挛等）。本研究的目的在于开发用于急性期康复的

使用空气压力软执行器的足关节多自由度关节可动域（ROM）训练装置。本装置具有能够提供6种ROM

运动（脚底弯曲、脚背弯曲，内展、外展，内旋、外旋）与用于消除浮肿等的按摩运动的特点，是

一种用于预防足关节痉挛的康复装置。 

 预防痉挛的ROM运动的要点与足关节的最大可动域 

利 用 软 机 器 人 

 每天，实施数次。（需要持续实施。） 
 温热关节，在消除了浮肿的状态下进行。 
 慢慢进行一次运动，活动到最大可动域。 
 根据恢复程度与症状，区分使用自动、自动辅助、他动运动。 

关节可动域训练试验结果 

利用PT进行 
ROM运动的情景 

：成人男性9人（健康正常人）的右脚 
：测量脚底弯曲、脚背弯曲、内展、外展这四个动作。内旋、外旋为目视。 

：20kPa。仰面朝上，膝关节约成90度 
：使用数码角度仪测量 

 受验者  
 动作   
 施加压力与姿势  
 测量方法   
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纵轴：ROM动作角度  横轴：受验者编号 
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脚背弯曲 脚底弯曲 内展 外展 内旋 外旋 

内旋外旋动作 通过组合多个执行器的动作，实现内旋外旋动作 
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