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(57)【要約】
【課題】使用者の動的バランス能力の定量化を適正に行
い、使用者の動的バランス能力を効果的に向上させるこ
とに寄与すること。
【解決手段】動的バランス能力評価装置１２は、使用者
の歩行動作時における身体部分の複数箇所の経時的変化
を計測する計測部１５と、計測部１５による計測結果か
ら動的バランス能力の評価値を求める演算部１６とを備
えている。演算部１６は、計測部１５での計測結果から
、動的バランス能力に関係する複数の評価パラメータそ
れぞれについて、解析した結果となる解析値を求める解
析値算出手段２２と、各評価パラメータの解析値から、
所定の統計処理により評価値を算出する評価値算出手段
２４とを備えている。評価値算出手段２４では、使用者
毎に、解析値に基づいて、各評価パラメータの中から動
的バランス能力の評価に影響を与える評価パラメータを
抽出して、当該抽出された各評価パラメータの解析値か
ら評価値を算出する。
【選択図】　　　　　図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　使用者の歩行による所定の身体部位の経時的変化に基づき、前記使用者の動的バランス
能力を評価するための装置であって、
　前記使用者の歩行動作時における前記身体部分の複数箇所の経時的変化を計測する計測
部と、当該計測部による計測結果を用い、前記動的バランス能力の評価値を求める演算部
とを備え、
　前記演算部は、前記計測部での計測結果から、前記動的バランス能力に関係する複数の
評価パラメータそれぞれについて、解析した結果となる解析値を求める解析値算出手段と
、前記各評価パラメータの解析値から、所定の統計処理により、前記評価値を算出する評
価値算出手段とを備え、
　前記評価値算出手段では、前記使用者毎に、前記解析値に基づいて、前記各評価パラメ
ータの中から、前記動的バランス能力の評価に影響を与える前記評価パラメータを抽出し
て、当該抽出された前記評価パラメータの集合をパラメータ群として特定し、当該パラメ
ータ群に含まれる前記各評価パラメータの解析値から前記評価値を算出することを特徴と
する動的バランス能力評価装置。
【請求項２】
　前記評価値算出手段では、予め特定した１つの評価パラメータが含まれる前記パラメー
タ群により、前記評価値を算出することを特徴とする請求項１記載の動的バランス能力評
価装置。
【請求項３】
　前記評価値算出手段では、因子分析が用いられ、前記解析値から前記各評価パラメータ
同士の関連性を表す相関行列を求め、当該相関行列に基づいて、前記パラメータ群に対す
る前記各評価パラメータの影響度を表す因子負荷量を前記評価パラメータ毎に求め、当該
因子負荷量の大きさに応じて、前記パラメータ群を構成する前記評価パラメータを決定し
、当該決定された前記評価パラメータの各解析値を用いて求めた因子得点を前記評価値と
することを特徴とする請求項１又は２記載の動的バランス能力評価装置。
【請求項４】
　前記解析値算出手段では、前記使用者に所定の歩行動作を複数セット行って貰った際に
、当該セット毎に前記解析値が求められ、
　前記評価値算出手段では、所定のセットで得られた前記解析値が前記相関行列及び前記
因子負荷量を求める際に用いられる一方、前記所定のセットと別のセットで得られた前記
解析値が前記因子得点を求める際に用いられることを特徴とする請求項３記載の動的バラ
ンス能力評価装置。
【請求項５】
　請求項１に記載の動的バランス能力評価装置と、前記使用者が歩行訓練を行うためのト
レッドミルとを備えた歩行訓練システムであって、
　前記トレッドミルは、前記使用者が乗ってその場で歩行可能に動作する歩行面を含む装
置本体と、前記歩行面の動作制御を行う制御部とを備え、
　前記制御部では、前記動的バランス能力評価装置で求められた前記評価値と、予め記憶
された動的バランス能力の目標値との差分を減らすように、前記歩行面の動作制御を行う
ことを特徴とする歩行訓練システム。
【請求項６】
　前記制御部では、前記歩行面を手動操作により動作させる手動訓練モードと、前記動的
バランス能力評価装置で求めた前記評価値に基づいて自動的に前記歩行面を動作させる自
動訓練モードとが任意に選択可能に設けられ、これら各モードにより前記歩行面の動作制
御を行うことを特徴とする請求項５記載の歩行訓練システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
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　本発明は、動的バランス能力評価装置及びそれを用いた歩行訓練システムに係り、更に
詳しくは、使用者の動的バランス能力を適正に評価するための定量的な指標を求めること
ができ、使用者の動的バランス能力の向上に資する動的バランス能力評価装置及びそれを
用いた歩行訓練システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　我が国では、高齢化社会や先進国化に伴い、成人の体力低下が問題になっており、特に
、高齢者にあっては、転倒による骨折や膝の故障により、要介護状態に陥るリスクがある
。ここで、高齢者の歩行時に転倒が生じる要因としては、バランス能力の低下が挙げられ
る。このバランス能力は、静止時に姿勢を維持する能力である静的バランス能力と、重心
移動時に姿勢を維持する能力である動的バランス能力とに大別され、特に、後者の動的バ
ランス能力の低下が、高齢者の歩行時の転倒の大きな要因となっている。加えて、健康維
持においても動的バランス能力の重要性は高いと言われている。そこで、日常生活におけ
る動的バランス能力の訓練は有用であり、当該訓練を適正に行うためには、訓練者自身の
現状の動的バランス能力の適正評価が必要となる。ところが、ここまで、動的バランス能
力自体を定量的に評価する手法が明確になっておらず、動的バランス能力を効果的に訓練
するには、必ずしも十分とは言えないものが存在するのみであった。
【０００３】
　ところで、特許文献１には、使用者の歩行動作における床反力の測定に基づき、つまず
きリスクを評価するつまずきリスク評価装置が開示されている。当該つまずきリスク評価
装置では、床反力の変化から推定されるつま先クリアランスに基づき、つまずきリスクの
評価がなされる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１３－１３８７８３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、前記特許文献１のつまずきリスク評価装置では、つまずきリスクの評価
時において、全ての使用者に同一となる１つの評価パラメータ（つま先クリアランス）の
みしか用いられていないことから、個々の使用者それぞれについて、必ずしも正確な評価
が得られるとは言えない。つまり、例えば、つま先クリアランスが小さくても、性別、筋
力の大小、骨格、バランス感覚等の使用者個々の特性により、つまずきリスクの大小が分
かれることになる。従って、つまずきリスクは、使用者個々の特性に左右される動的バラ
ンス能力を総合判断しなければ適正に評価できず、特許文献１のつまずきリスク評価装置
では、動的バランス能力自体の総合判断がなされないため、つまずきリスクの評価を適正
に行えない場合が生じる。
【０００６】
　ところで、動的バランス能力の評価対象者について、当該動的バランス能力の評価を左
右する歩行動作時の要素としては、歩行時における評価対象者の身体部分の複数箇所の経
時的変化が考えられる。そこで、動的バランス能力を評価するためのパラメータ（評価パ
ラメータ）として、使用者の身体部分の複数箇所の動きに関する評価パラメータを設定し
、全評価対象者で一律の全ての評価パラメータを用いて動的バランス能力自体を数値化す
ることが想定される。しかしながら、本発明者らの研究結果によれば、評価対象者間での
前述した個々の特性の相違により、各評価パラメータについて、動的バランス能力の評価
における影響度は、各評価対象者で相違すると考えられる。従って、評価対象者毎に、全
ての前記評価パラメータの中から動的バランス能力に大きな影響を与えると思われる評価
パラメータを選別した上で、当該選別された群の各評価パラメータに関する解析値に基づ
き、動的バランス能力を数値化することが、動的バランス能力を適格に表す指標となり得
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ることを知見した。
【０００７】
　本発明は、このような本発明者らの研究結果に基づいて案出されたものであり、その目
的は、使用者の動的バランス能力の定量化を適正に行い、使用者の動的バランス能力を効
果的に向上させることに寄与する動的バランス能力評価装置及びそれを用いた歩行訓練シ
ステムを提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　前記目的を達成するため、本発明は、使用者の歩行による所定の身体部位の経時的変化
に基づき、前記使用者の動的バランス能力を評価するための装置であって、前記使用者の
歩行動作時における前記身体部分の複数箇所の経時的変化を計測する計測部と、当該計測
部による計測結果を用い、前記動的バランス能力の評価値を求める演算部とを備え、前記
演算部は、前記計測部での計測結果から、前記動的バランス能力に関係する複数の評価パ
ラメータそれぞれについて、解析した結果となる解析値を求める解析値算出手段と、前記
各評価パラメータの解析値から、所定の統計処理により、前記評価値を算出する評価値算
出手段とを備え、前記評価値算出手段では、前記使用者毎に、前記解析値に基づいて、前
記各評価パラメータの中から、前記動的バランス能力の評価に影響を与える前記評価パラ
メータを抽出して、当該抽出された前記評価パラメータの集合をパラメータ群として特定
し、当該パラメータ群に含まれる前記各評価パラメータの解析値から前記評価値を算出す
る、という構成を採っている。
【０００９】
　また、本発明は、前記動的バランス能力評価装置と、前記使用者が歩行訓練を行うため
のトレッドミルとを備えた歩行訓練システムであって、前記トレッドミルは、前記使用者
が乗ってその場で歩行可能に動作する歩行面を含む装置本体と、前記歩行面の動作制御を
行う制御部とを備え、前記制御部では、前記動的バランス能力評価装置で求められた前記
評価値と、予め記憶された動的バランス能力の目標値との差分を減らすように、前記歩行
面の動作制御を行う、という構成を採っている。
【発明の効果】
【００１０】
　本発明によれば、各使用者それぞれについて、使用者の身体部分の経時的変化の計測結
果に基づき、動的バランス能力に大きな影響を与える評価パラメータが選定され、使用者
毎に特定されたパラメータ群内の評価パラメータの各解析値に基づいて、各評価パラメー
タの動的バランス能力における重要度の相違を加味しながら、動的バランス能力の評価値
が求められる。このため、使用者個々の特性の相違が考慮された定量的な動的バランス能
力の評価指標を得ることができ、当該評価指標である評価値を用いることにより、当該使
用者における動的バランス能力向上のための効果的な歩行訓練に資することが期待できる
。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】本実施形態に係る歩行訓練システムの概念図。
【図２】動的バランス能力評価装置の概略構成を表すブロック図。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　以下、本発明の実施形態について図面を参照しながら説明する。
【００１３】
　図１には、本実施形態に係る歩行訓練システムの概略図が示されている。この図におい
て、前記歩行訓練システム１０は、歩行訓練を行う訓練者である使用者Ｔの重心移動時の
姿勢維持能力すなわち動的バランス能力を評価するための動的バランス能力評価装置１２
と、動的バランス能力評価装置１２による動的バランス能力の評価結果に基づいて、使用
者Ｔに歩行訓練をさせるためのトレッドミル１３とにより構成される。
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【００１４】
　前記動的バランス能力評価装置１２は、予め、使用者Ｔに対して所定のタスクを行って
貰い、当該タスクに基づいて、使用者Ｔの動的バランス能力を定量的に評価するための評
価値を算出する装置である。すなわち、前記タスクとして、使用者Ｔに、トレッドミル１
３のベルトＶ上で所定の歩行動作をして貰い、動的バランス能力評価装置１２において、
当該歩行動作時における使用者Ｔの所定の身体部位の経時的変化に基づき、使用者Ｔの動
的バランス能力の評価値が求められる。本実施形態では、特に限定されるものではないが
、使用者Ｔに対し、片足当たり１０歩で両足合計２０歩の歩行動作（タスク）を１セット
として合計３セットして貰い、これらの歩行動作に基づいて、当該使用者Ｔの動的バラン
ス能力の評価値が求められる。なお、以下の説明において、各歩数それぞれにおける状態
を「各歩行状態」と称する。
【００１５】
　動的バランス能力評価装置１２は、図２に示されるように、前述のタスクによる使用者
Ｔの歩行動作時における複数箇所の身体部分の経時的変化を計測する計測部１５と、計測
部１５の計測結果に基づいて、動的バランス能力の評価値を求める演算部１６とを備えて
いる。
【００１６】
　前記計測部１５は、使用者Ｔの足圧分布を計測する足圧計測手段１８と、使用者Ｔの各
身体部位の位置及び姿勢（角度）を計測する位置姿勢計測手段１９と、使用者Ｔの歩行時
の床反力を計測する床反力計測手段２０とを備えている。これら足圧計測手段１８、位置
姿勢計測手段１９及び床反力計測手段２０は、公知の計測手法を用いた公知の機器やシス
テムにより構成されており、本発明の本質部分ではないため、装置構成等の構造の説明を
省略し、以下にて要点のみを簡略に説明する。
【００１７】
　前記足圧計測手段１８では、使用者Ｔの左右両側の足裏に取り付けられた圧力センサ（
図示省略）により、左右両側の足底圧力の分布を計測し、足裏における圧力中心の時間推
移データとなる足圧中心軌跡を左右の足裏毎に求めることが可能になっている。なお、図
示省略しているが、足裏内での圧力中心の位置を特定する座標系として、足裏の左右方向
となる幅方向をｘ軸とし、足裏の踵から爪先に向かう長さ方向をｙ軸としたｘｙ座標系が
設定されている。
【００１８】
　前記位置姿勢計測手段１９としては、所定の基準位置を原点とする三次元の位置計測を
可能にする三次元位置計測装置（図示省略）が用いられ、使用者Ｔのつま先、足関節、膝
関節、股関節の身体部位の他に、体幹を特定可能な身体部位に取り付けられたマーカ（図
示省略）を追跡検知することで、当該各マーカの三次元位置、すなわち、前記体幹を含む
各身体部位の三次元位置を検出するようになっている。そして、当該三次元位置の経時的
変化から、前記体幹を含む各身体部位の角度も求められるようになっている。なお、この
位置姿勢計測手段１９としては、前記三次元位置計測装置に限らず、図示しない加速度セ
ンサによって求めた前記各身体部位の加速度に基づいてその位置や姿勢を求める等、他の
センサや測定機器に代替することも可能である。
【００１９】
　前記床反力計測手段２０では、使用者Ｔが前記ベルトＶ上を歩行する際に、当該ベルト
Ｖを蹴る力を検出することで、床反力を求めるようになっている。ここでのベルトＶを蹴
る力は、ベルトＶを駆動する後述のモータＭの負荷の変化をセンサ（図示省略）で検出す
ることで求められるようになっている。また、床反力計測手段２０としては、ベルトＶに
圧力センサ（図示省略）を設けて、当該圧力センサの計測値から床反力を求める構成にし
ても良い。
【００２０】
　前記演算部１６は、ＣＰＵ等の演算処理装置及びメモリやハードディスク等の記憶装置
等からなるコンピュータによって構成され、当該コンピュータを以下の各手段として機能
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させるためのプログラムがインストールされている。
【００２１】
　この演算部１６は、計測部１５での計測結果から、動的バランス能力に関係する複数の
評価パラメータそれぞれについて、解析した結果となる解析値を求める解析値算出手段２
２と、各評価パラメータの解析値から、所定の統計処理により、動的バランス能力の評価
値を算出する評価値算出手段２４とを備えている。
【００２２】
　本実施形態では、特に限定されるものではないが、前記評価パラメータとして、使用者
Ｔの足底圧力の軌跡の平均を表す足底圧軌跡平均（パラメータ１）と、当該足底圧力の軌
跡の標準偏差（パラメータ２）と、使用者Ｔの足関節の軌跡の平均を表す足関節軌跡平均
（パラメータ３）と、当該足関節の軌跡の標準偏差（パラメータ４）と、爪先位置と地面
との高さであるクリアランスの平均であるクリアランス平均（パラメータ５）と、当該ク
リアランスの標準偏差（パラメータ６）と、使用者Ｔの歩行時における床反力（パラメー
タ７）と、使用者Ｔの股関節の角度である股関節角度（パラメータ８）と、使用者Ｔの体
幹の角度である体幹角度（パラメータ９）とが予め設定されている。
【００２３】
　なお、前記評価パラメータとしては、前述のパラメータ１～９に限定されず、一部を他
のパラメータに代替し、或いは、他のパラメータを併用することも可能である。例えば、
使用者Ｔの頭部の位置、姿勢、加速度や、使用者の目線の位置等のパラメータも採用する
こともできる。
【００２４】
　前記解析値算出手段２２では、次のようにして、各評価パラメータの解析値が求められ
る。
【００２５】
　前記パラメータ１に関しては、足圧計測手段１８で計測された足底圧力の軌跡から、使
用者Ｔの足裏の長さ方向（ｙ軸方向）での各位置（ｙ座標）それぞれについて、１０歩の
各歩行状態での足裏の幅方向（ｘ軸方向）の圧力中心の位置（ｘ座標）の平均値が、解析
値としてタスクのセット毎に算出される。
【００２６】
　前記パラメータ２に関しては、前記ｙ座標のそれぞれの位置について、各歩行状態での
前記ｘ座標における圧力中心のばらつきの程度すなわち標準偏差が、解析値としてタスク
のセット毎に算出される。
【００２７】
　前記パラメータ３に関しては、同一の足が立脚相から次の立脚相になるまでの間の１遊
脚相内での各時刻について、位置姿勢計測手段１９により計測された足関節の位置すなわ
ち地面からの高さの１歩毎の平均値が、解析値としてタスクのセット毎に算出される。
【００２８】
　前記パラメータ４に関しては、前記１遊脚相内での各時刻における足関節の位置の１歩
毎のばらつきの程度を表す標準偏差が、解析値としてタスクのセット毎に算出される。
【００２９】
　前記パラメータ５に関しては、前記１遊脚相内での各時刻について、位置姿勢計測手段
１９で計測された地面からの爪先の高さすなわちクリアランスの１歩毎の平均値が、解析
値としてタスクのセット毎に算出される。
【００３０】
　前記パラメータ６に関しては、前記１遊脚相内での各時刻におけるクリアランスの１歩
毎のばらつきの程度を表す標準偏差が、解析値としてタスクのセット毎に算出される。
【００３１】
　前記パラメータ７に関しては、タスクの各セットそれぞれについて、各歩行状態におい
て床反力計測手段２０で計測された床反力が、そのまま解析値として用いられる。
【００３２】
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　前記パラメータ８に関しては、タスクの各セットそれぞれについて、各歩行状態におい
て位置姿勢計測手段１９で計測された股関節角度が、そのまま解析値として用いられる。
【００３３】
　前記パラメータ９に関しては、タスクの各セットそれぞれについて、各歩行状態におい
て位置姿勢計測手段１９で計測された体幹角度が、そのまま解析値として用いられる。
【００３４】
　前記評価値算出手段２４では、公知の因子分析を用い、使用者Ｔ毎に、前記各解析値に
基づいて、評価パラメータの中から、動的バランス能力の評価に大きな影響を与える複数
の評価パラメータを抽出し、当該抽出された評価パラメータの集合をパラメータ群として
特定し、当該パラメータ群に含まれる各評価パラメータの各解析値から前記評価値を算出
するようになっており、具体的には、次の手順で当該評価値が求められる。
【００３５】
　先ず、３セット行ったタスクのうちランダムに選択した２セットのタスクで得られた各
評価パラメータの解析値から、各評価パラメータ同士の関連性を表す相関行列が求められ
る。そして、当該相関行列から、最尤法による因子の抽出が行われ、仮想的なパラメータ
群に対する各評価パラメータの影響度を表す因子負荷量が求められる。更に、前記パラメ
ータ１を含むパラメータ群において、各評価パラメータの因子負荷量が所定の閾値未満（
例えば、絶対値で０．４未満）である評価パラメータを除外した評価パラメータのみが、
当該パラメータ群を構成する評価パラメータとして抽出される。その後、プロマックス法
による因子回転を経て因子得点が算出され、当該因子得点が評価パラメータの評価値とさ
れる。すなわち、以下の式に示されるように、パラメータ群を構成する評価パラメータに
基づき、前記相関行列Ｒが設定されるとともに、因子負荷量を行列化した因子負荷行列Ａ
が設定され、これら相関行列Ｒ及び因子負荷行列Ａを定数項とし、先に用いた２セットの
タスクの測定解析値と別の残りの１セットのタスクについて得られた解析値のうち、パラ
メータ群を構成する評価パラメータの解析値（解析値ベクトルｘ）を変数として、因子得
点ｆが算出される。
【数１】

　以上において、定数項を求めるための前記解析値と、変数となる前記解析値とが、別セ
ットのタスクの結果得られた数値が用いられるため、前記定数項と前記変数とを不干渉に
することができ、客観性を保つことができる。
【００３６】
　なお、前記評価値算出手段２４におけるパラメータ群の評価パラメータの決定は、前記
解析値から、他の多変量解析等の統計手法を用いることもできる。
【００３７】
　例えば、前述と同様に、パラメータ群における各評価パラメータの影響度（重要度）を
数値化し、当該影響度に応じた重み付け係数をパラメータ群内の各評価パラメータで設定
し、当該各評価パラメータの解析値に対応する重み付け係数に乗じて加算等することで、
動的バランス能力の評価値を求めるようにしても良い。
【００３８】
　前記トレッドミル１３は、図１に示されるように、使用者Ｔが乗ってその場で歩行可能
に動作する装置本体２６と、医師や理学療法士等の付添者Ｐが各種の条件や指令を入力す
るための入力部２７と、装置本体２６に乗った状態の使用者Ｔの前方に配置されるととも
に、動的バランス能力評価装置１２による動的バランス能力の評価に基づく種々の情報等
を表示可能なモニタ２８と、装置本体２６の動作制御を行う制御部２９とを備えている。
【００３９】
　前記装置本体２６は、前後方向に延びる左右一対のサイドフレーム３１，３１と、これ



(8) JP 2016-73525 A 2016.5.12

10

20

30

40

50

らサイドフレーム３１，３１の間で前後方向に延びるセンターフレーム３３と、左側のサ
イドフレーム３１とセンターフレーム３３の前後両側で回転可能に支持される丸棒状の左
側のシャフト３５，３５と、右側のサイドフレーム３１とセンターフレーム３３の前後両
側で回転可能に支持される丸棒状の右側のシャフト３５，３５と、左側のシャフト３５に
掛け回される左側のベルトＶと、右側のシャフト３５に掛け回される右側のベルトＶと、
前側に位置する左右それぞれのシャフト３５，３５に連なって、当該各シャフト３５，３
５を回転させる左右両側のモータＭとを備えている。
【００４０】
　前記左側のベルトＶは、その上面が使用者Ｔの左脚が乗る歩行面となっている一方、右
側のベルトＶは、その上面が使用者Ｔの右脚が乗る歩行面となっている。また、各ベルト
Ｖは、各モータＭが駆動すると回転し、これによって、各歩行面は後方に向かってスライ
ド動作する。
【００４１】
　前記モニタ２８には、例えば、動的バランス能力評価装置１２で求めた使用者Ｔの現状
の動的バランス能力の評価値と、予め記憶された動的バランス能力の目標ラインとが表示
され、使用者Ｔにとって目標となる歩行動作との過不足を視覚的に認識可能になっている
。また、モニタ２８には、画面の切換や併記等により、評価値の算出に用いた各評価パラ
メータの解析値がその目標値とともに優先的に提示され、どの評価パラメータに関する能
力が劣っているのかについても、使用者Ｔが視覚的に認識可能となっている。
【００４２】
　前記制御部２９では、付添者Ｐによる入力部２７の入力に応じて各ベルトＶを回転動作
させる手動訓練モードと、動的バランス能力評価装置１２で求めた動的バランス能力の評
価値に基づいて自動的に各ベルトＶを動作させる自動訓練モードとが任意に選択可能に設
けられ、当該各モードに応じて、モータＭの駆動制御を行うようになっている。
【００４３】
　前記手動訓練モードでは、前述の動的バランス能力に関するモニタ２８の表示を付添者
Ｐが見ながら、当該付添者Ｐからの入力部２７の入力により、左右の各ベルトＶ，Ｖの回
転速度の調整を行えるようになっている。すなわち、当該手動訓練モードは、付添者Ｐの
手動操作によって、当該ベルトＶ，Ｖ上を歩行する使用者Ｔの歩行動作を改善させるため
のモードである。
【００４４】
　前記自動訓練モードでは、モニタ２８に提示されている使用者Ｔの現状の動的バランス
能力の評価値と前記目標値との差分を減らすように、左右の各ベルトＶ，Ｖの回転状態の
調整を自動的に行うようになっている。ここでは、床反力計測手段２０によって計測され
る床反力の前後方向の成分、すなわち、使用者ＴがベルトＶ，Ｖを前後方向に蹴る力に基
づいて、各ベルトＶ，Ｖの回転速度や回転トルク（抵抗力）が制御される。具体的には、
ベルトＶを前後方向に蹴る力が、予め設定及び記憶された目標となる値に対して不足して
いると判断されると、ベルトＶの速度及び／又は抵抗力を増大させ、患者が更にベルトＶ
を強く蹴ることを促すように作用する。
【００４５】
　なお、本発明における装置各部の構成は図示構成例に限定されるものではなく、実質的
に同様の作用を奏する限りにおいて、種々の変更が可能である。
【符号の説明】
【００４６】
　１０　歩行訓練システム
　１２　動的バランス能力評価装置
　１３　トレッドミル
　１５　計測部
　１６　演算部
　２２　測定解析値算出手段
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　２４　評価値算出手段
　２６　装置本体
　２９　制御部
　Ｔ　使用者
　Ｖ　ベルト（歩行面）

【図１】 【図２】
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