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【背景・目的】 義足のアライメント調整は、理学療法士

や義肢装具士の観察による評価と義足使用者の主観によ

り行われており、客観的・定量的には行われていないのが

現状である。義足のアライメントは義足製作の中でも最も

重要であり、各セラピストの経験とスキルに頼るものが大

きい。義足の歩行分析は多く行われているが、計測室内に

とどまっている。しかし、実際の臨床場面である義足訓練

初期からの歩容変化や調整には、床反力や断端に加わる力

の大きさや方向など客観的・定量的に評価する事が重要で

あると考える。本研究は、小型 6 軸力覚センサを義足に組

込み、無拘束な状態での歩行計測により、臨床における義

足のアライメント評価法を構築することを目的とする。 

 

【方法】 対象は右側下腿切断者男性 1 名、最適アライメ

ント、最適アライメントに 2 度屈曲角を増やした屈曲角過

大と 2 度屈曲角を不足した屈曲角不足の 3 水準とし、直

線 5 m の自由歩行を各 10 試行実施した。計測器は小型 6
軸力覚センサとし、計測用下腿義足に直接組込み（図 1）、
義足側立脚期の Center of pressure（以下 COP）軌跡と

床反力ベクトルを可視化した。 
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図 1 小型 6 軸力覚センサ設置箇所 
 
【結果】 図 2 に(a)最適アライメント、(b)屈曲角過大アラ

イメント、(c)屈曲角不足アライメントの義足側 3 歩目の

COP 軌跡と COP を基にした床反力ベクトルを可視化し

た一例の結果を示す。3 水準の床反力ベクトル（矢状面）

は、歩行時の現象に関連する特徴ある形態を示した。図

2(a) 最適アライメントを基準にすると(b) は踵側に広が

る翼状を示し、(c) は中央に高い壁状を示した。前額面で

は 3 水準とも特徴の違いは示されなかった。 

(a) 最適アライメント 

(b) 屈曲角過大アライメント 

(c) 屈曲角不足アライメント 
図 2 COP 軌跡と床反力ベクトルの結果 

  
【考察】 下腿義足者は、屈曲角過大では坂道を下ってい

る感覚、屈曲角不足で坂道を登っている感覚となる。図 2 
(a) a と(b) a’の関係は a＜a’であり、a’は床反力が急低下し

ている。さらに、(b) b’は(a) b より後方成分が大きく、膝

関節の後方を床反力ベクトルが通過していると考えれば、

膝折れが生じ、坂道を下っている感覚となる。図 2(c) c で
は、I.C から M.S 間で床反力が一定であり、前方への移行

が困難であることが考えられ、坂道を登っている感覚とな

る。小型 6 軸力覚センサを用いた COP 軌跡と床反力ベク

トルを可視化した評価法は、客観的・定量的に評価するこ

とが可能である他、ウェアラブル機器として実世界での歩

行計測が可能であるため、リハビリテーション過程や不整

地などあらゆる状況下での評価が期待できると考える。 
 
【結論】 本研究は、義足に組込むことが可能な小型 6 軸

力覚センサを用いて、COP 軌跡と床反力ベクトルを可視

化し、義足歩行の現象を力学的に評価する方法を提案した。 
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