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キキーーワワーードド：： ババイイオオメメカカニニククスス，，歩歩行行解解析析，，モモーーシショョンンキキャャププチチャャ，，IIMMUU（（慣慣性性セセンンササ）），，筋筋骨骨格格モモデデルル  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・三三次次元元動動作作解解析析（（光光学学式式MMooCCaapp，，IIMMUU ななどど））をを用用いいたた身身体体動動作作解解析析法法

・・MMAATTLLAABB をを用用いいたたププロロググララミミンンググにによよるる解解析析，，生生体体情情報報のの信信号号処処理理，，及及びび解解析析

・・筋筋骨骨格格モモデデリリンンググ，，及及びび CCTT 画画像像にに基基づづくく 33DD モモデデリリンンググとと有有限限要要素素解解析析（（CCTT--FFEEMM））

研研究究内内容容：：  

研研究究課課題題  

●●光光学学式式モモーーシショョンンキキャャププチチャャをを用用いいたたヒヒトト二二足足歩歩行行ののババイイオオメメカカニニククスス

●●慣慣性性セセンンササ（（IIMMUU））をを用用いいたた歩歩行行解解析析シシスステテムムのの開開発発

●●患患者者，，医医療療従従事事者者ををササポポーートトすするる予予測測診診断断シシスステテムムのの開開発発

●●ヒヒトトのの感感覚覚・・知知覚覚・・身身体体状状態態をを生生体体計計測測でで評評価価すするる研研究究

研研究究シシーーズズ  

  歩歩行行をを中中心心ととししたたヒヒトト運運動動のの計計測測・・解解析析にによよりり、、身身体体機機能能のの力力学学的的理理解解とと予予測測をを目目指指すす。。主主にに IIMMUU をを用用いいてて変変性性膝膝関関

節節症症患患者者歩歩行行のの運運動動学学的的変変化化ににつついいてて、、カカルルママンンフフィィルルタタをを用用いいたた姿姿勢勢推推定定アアルルゴゴリリズズムムをを構構築築しし、、屈屈曲曲伸伸展展、、内内反反外外

反反方方向向にに対対すするる歩歩容容異異常常のの定定量量評評価価法法をを確確立立ししたた。。筋筋骨骨格格モモデデルルやや CCTT--FFEEMM ななどどにによよるる 33 次次元元モモデデルルシシミミュュレレーーシショョ

ンン技技術術をを活活用用しし、、脊脊柱柱--下下肢肢アアラライイメメンントトのの違違いいがが力力学学的的にに与与ええるる影影響響をを解解析析すするるモモデデルルをを開開発発ししたた。。

ここれれららをを応応用用ししたた疾疾患患特特性性ややメメカカニニズズムム理理解解ににもも取取りり組組んんででおおりり、、将将来来的的ににはは運運動動パパフフォォーーママンンススやや障障害害リリススククをを考考

慮慮ししたた動動作作指指導導、、運運動動器器疾疾患患のの予予防防・・改改善善へへのの応応用用可可能能性性をを探探求求ししてていいるる。。  

高高専専、、大大学学、、医医療療機機関関ととのの共共同同研研究究、、ささららににはは設設計計製製図図、、IIooTT、、デデジジもものの、、生生体体工工学学のの工工学学教教育育研研究究もも推推進進ししてていいるる。。  
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提提供供可可能能なな設設備備・・機機器器：：  
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