
博士論文審査結果の要旨 

博士論文審査委員会 

主   査  米  田  隆  志  

審査委員  山  本  紳一郎  

審査委員  花  房  昭  彦  

審査委員  伊  藤  和  寿  

審査委員  三  好   扶  

 

氏  名 Nguyen Trung Thanh 

論文題目 Development of a Novel Powered Orthosis System for Hemiplegia 

〔論文審査の要旨〕 

 本論文は、近年増加している脳血管障害による片麻痺者に対して、本人の歩行訓練を健

足側情報をベースに患足側を動かすことで本人らしい歩き方を再獲得するための下肢装具

システムの開発について述べている。 

 第１章では、歩行訓練装置や下肢装具の現状について述べ、第 2 章で生体の物理的条件

から人の歩行、足首動作についての解析について述べている。第 3 章では申請者が考案し

た健足側情報に基づく歩行システムの概念及び、その実現のためにクラッチ機構を用いて

1 つのモータで足関節制御を行う特徴的な機械的構造及び試作システムについて述べてい

る。第 4 章では試作したシステムの制御手法について、ＰＩＤ制御による単純な手法と評

価及びファジー制御を用いた制御手法について述べている。第 5 章では開発したシステム

を評価するため、下肢装具単体での動作実験及び評価とともに、トレッドミル上での開発

した装具を用いた歩行についても評価を行っている。第 6 章では結論と今後の課題が述べ

られている。 

 片麻痺者に対する適切な歩行再獲得の手法がない中で、健足側の情報を用いて患足側を

動作させることで個人の歩き方に合わせた歩行を実現しようという特色のある発想の元に

システム開発を行っている。さらに、通常 2 つのモータで動作を実現するところを、クラ

ッチ機構を有効に配置し、1つのモータで実現したところに特色がある。 

 最終審査会（公聴会）では、約３０名の聴講者の中で論文発表を行うとともに質疑を行

った。本論文の特色をよりアピールすることや制御結果の解釈がやや不明瞭なところがあ

るので修正するよう指示があったが、研究内容としては博士論文にふさわしいとの判断を

いただき、審査員全員から合格をいただいた。 

 尚、本論文に関しては国際ジャーナル掲載２本、国際会議発表 5 本を行うとともに、国

際会議での Best Presentation Award を 1件受賞している。 
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