
3種類のコンピューター制御膝継手の設計と性能 

リオニー3、Plie3と比較した場合、C-Leg4は： 
  

→C-Leg4をリオニー3と比較 
  装着者が選択した歩行速度の平均が0.15m/s上昇 
  立脚相の最大膝屈曲角度が3.61゜大きい 
 

→C-Leg4をPlie3と比較 
  様々な歩行速度での、C-Leg4のコンピューターに制御された屈曲と伸展は、 
  → 生理学上の歩行パターンに近似している  

  遊脚相制御による明確な優位性 
 
   ⇒  Plie3の屈曲や伸展抵抗は自動制御されない 
     ・ 最大膝屈曲角度と歩行速度の高い相関関係による特徴付け（R2=0.9） 
 
→全MPK 
  確実な遊脚相と立脚祖の検知 
  確実な抵抗値の生成 
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歩行速度と遊脚相での最大屈曲角度の相関図 

個体群 

対象： 
以前の義足： 
切断原因： 
平均年齢： 
切断からの経過時間： 
活動レベル：           

4名の男性、片側、大腿切断者 
ジニウム 
記載なし 
45.8歳 （± 12.09歳） 
27.8年 （± 10.5年） 
K3 
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図1：グラフは、歩行速度（m/s）に対する最大屈曲角度（゜）を表している。 
C-Leg4のグラフの傾きが、健側の傾きと近似しており、最も自然な動作を反映して
いる事が示されている。 



項目 評価法 結果 評価* 

平地歩行 自ら選択した平均歩行速度の差異 

C-Leg4 – Plie3 0.00 m/s 0 

C-Leg4 – リオニー3 0.15 m/s ++ 

Plie3 – リオニー3 0.15 m/s ++ 

立脚相の最大膝角度の差異 

C-Leg4 – Plie3 2.99° ++ 

C-Leg4 – リオニー3 3.61° ++ 

Plie3 – リオニー3 0.62° ０ 

立脚相の最大膝角速度の差異 

C-Leg4 – Plie3 -1759 ゜/s2 -- 

C-Leg4 – リオニー3 -264 ゜/s2 - 

Plie3 – リオニー3 1459 ゜/s2 ++ 

最大膝屈曲角度と歩行速度の相関関係 
生理学的歩行パターンは、最大膝屈曲角度と歩行速度の低い相関関係により特徴付けら
れる。 

C-Leg4 R2 = 0.26 n.a. 

リオニー3 R2 = 0.53 n.a. 

Plie3 R2 = 0.9 n.a. 

*評価の表示について：変化なし（0）、プラスの傾向（+）、マイナスの傾向（-）、顕著な結果（++/--）、範囲外（n.a） 

個体群 

結果 

研究デザイン 
介入,クロスオーバ―試験,コンピュー分布データに基づくテクニカル分析： 



執筆者のまとめ 

C-Leg4、Plie3、リオニー3は、立脚相と遊脚相の信頼性のある検知、そして制
御不能な膝の屈曲を避けるための抵抗値の生成機能がある。テクニカル分析
に示されるように、C-Leg4とリオニー3のみ、様々な動作や環境に応じた抵抗
値のマイクロプロセッサー制御による対応が可能である。Plieは抵抗値の生成
を手動による調整が可能である。これは、様々な歩行速度での平地歩行調査
の、生体力学分析の結果に直接影響する。C-Leg4は、健側と比較した場合
に最も自然な膝継手の機能を示した。次にリオニー3が続いた。 
（Thieleなど、2018） 


