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〔論文審査の要旨〕

本論文は、上肢リハビリテーション訓練装置を対象として臨床現場データに基づく装置

開発手法について述べたものである。医療機器等の境界領域での装置開発では医学サイド

と工学サイド双方の意見を取り入れて最適なシステムを構築する必要がある。本論文で

は、その一つの方法として医師・セラピストへのアンケート、医師の臨床データの収集を

行った後に新しい装置の提案を行い、医師とのディスカッションを重ねて最適なシステム

を構築する手法を実践したものである。アンケート段階では、日本とマレーシア両国の医

師・セラピスト対象で行うとともに、装置の評価についても両国の医師から受けており、

グローバルな環境での装置開発の観点からも興味深い。

論文構成としては、訓練装置開発の必要生について述べた後、アンケートの概要と結果

を述べ、合わせて医師の訓練方法を計測した結果について述べられている。これらの情報

をベースに開発した装置の機構と患者症状の再現方法について述べ、モデル化された手法

と実際のデータとの比較検討が行われている。

開発した装置は、二つのアクチュエータを用いて患者の症状を表現可能なものであり、

患者の様々な症状にも将来的に対応可能である。まだシステム的には不完全なところもあ

るものの、3年間での開発プロセスと装置開発の観点から評価される論文である。

最終審査会は、外部審査員とはTV会議で1月29日10時～11時半に行い、学内審

査員を含めた公聴会は2月12日に実施した。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。予備審査で指摘された点については修正が終了していることを確認

したが、一部図表の足りないところやなぜこのようなシステム構成としたのかについて加

筆するよう指示があった。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6本、国際会議発表5本を行うとともに、国

際会議でのAwardを4件受賞している。
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The aim of this research is to develop a model-based system engineering

specificallyfordesigningahighfidelityupperlimbspasticitypart-tasktraineroccupied

withvarying levels ofseverity inspasticity symptomswithreferencetotheModified

AshworthScaleandModifiedTardieuScale.ThedesignmethodwasbasedfromtheValue

drivenDesignandFrontEndProductDevelopmentprocessformedicaldevicescombined

with the specificationtechnique CONSENSTM.The part-tasktrainer shallfocusing on

providinganeducationtoolfortherapists,physiciansandclinicianstorepetitivelyengage

intrainingthuslessenthepatientinvolvement.Thepart-tasktrainerisdevelopedfollowing

thestructureofhumanarmarticulationswiththeabilitytoemulatingspasticitystiffness.A

setofclinicaIdatabase ofspasticitypatients was collectedinHospitalSungaiBuloh,

Malaysia and a spasticity mathematicalmodelling wasdeveloped to simulate the

characteristicsfollowedbyaprogrammingsystemusingArduinoprogramwasbuilt.This

thesiselaboratefurtherontheclinicaldata,simulationdataandtheprototypeevaluationto

recreatespasticitystiffness.
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The aim of this research is to develop a model-based system engineering

speci且callyfordesigningahighfidelityupperlimbspasticitypart-tasktraineroccupied

withvaryinglevelsofseverityinspasticitysymptomswithreferencetotheModified

AshworthScaleandModifiedTardieuScale.ThedesignmethodwasbasedfromtheValue

drivenDesignandFrontEndProductDevelopmentprocessformedicaldevicescombined

withthe specificationtechniqueCONSENSTM.Thepart-tasktrainershallfocusingon

providinganeducationtoolfortherapists,physiciansandclinicianstorepetitivelyengage

intrainingthuslessenthepatientinvolvement.Thepart-tasktrainerisdevelopedfollowing

thestructureofhumanarmarticulationswiththeabilitytoemulatingspasticitystiffness.A

setofclinicaldatabaseofspasticitypatientswascollectedinHospitalSungaiBuloh,

Malaysia and a spasticity mathematicalmodelling was developed to simulate the

characteristicsfollowedbyaprogrammingsystemusingArduinoprogramwasbuilt.This

thesiselaboratefurtherontheclinicaldata,simulationdataandtheprototypeevaluationto

recreatespasticitystiffness.
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内容の要旨 (Abstract)

The aim of this research is to develop a model-based system engineering

speci且callyfordesigningahighfidelityupperlimbspasticitypart-tasktraineroccupied

withvaryinglevelsofseverityinspasticitysymptomswithreferencetotheModified

AshworthScaleandModifiedTardieuScale.ThedesignmethodwasbasedfromtheValue

drivenDesignandFrontEndProductDevelopmentprocessformedicaldevicescombined

withthe specificationtechniqueCONSENSTM.Thepart-tasktrainershallfocusingon

providinganeducationtoolfortherapists,physiciansandclinicianstorepetitivelyengage

intrainingthuslessenthepatientinvolvement.Thepart-tasktrainerisdevelopedfollowing

thestructureofhumanarmarticulationswiththeabilitytoemulatingspasticitystiffness.A

setofclinicaldatabaseofspasticitypatientswascollectedinHospitalSungaiBuloh,

Malaysia and a spasticity mathematicalmodelling was developed to simulate the

characteristicsfollowedbyaprogrammingsystemusingArduinoprogramwasbuilt.This

thesiselaboratefurtherontheclinicaldata,simulationdataandtheprototypeevaluationto

recreatespasticitystiffness.




