
坂道での立位 – コンピューター制御足部は大腿と下
腿切断者の日常生活動作をいかにサポートしているか 

→メリディウムのみ 
  →足関節の角度とトルクは非切断の関節に近似している 
   ・ 10°の上り坂での立位 
   ・ 10°の下り坂での立位 
  →自動制御での背屈ストップと充分な関節域の動きで、荷重の対称性が 
    改善 
    ・ 他のコンピューター制御足部と比較して、メリディウムの明確な優位性 
 
→従来の義足足部と比較した場合、コンピューター制御足部（MPFs）は： 
  →足関節の動きが完全に調節されることで、垂直方向の床反力の対称性 
    が改善 
  →義足足部に足関節の自動制御がない場合、大腿切断者と下腿切断者 
    は代償姿勢が必要 
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対象： 
 
 
以前の義足足部： 
切断原因： 
平均年齢： 
 
 
切断からの経過時間： 
MFCL：           

4名の片側下腿切断（TT） 
4名の片側大腿切断（TF） 
20名の非切断者（コントロールグループ） 
従来の義足足部（MPFでない） 
報告なし 
4TT：56.2歳 ± 12歳 
4TF：44.5歳 ± 3歳 
20非切断者：22.5歳 ± 3歳 
> 3年 
K3とK4 

個体群 

下り坂(10°)立位での足関節角度の違い 
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図１：下り坂(10°)立位時の足関節の角度の違いを、メリディウム、他のMPF、従来
の足部および非切断者について表示している。 



研究デザイン 

MPFの装着順は、被験者ごとにランダムである。グラフはメリディウムを3番目に装着
した例を示している。 
  

＊Raize足部は、大腿切断者に装着する事ができない。そのためデータを集めるセッ
ション数が6から5に減っている。 

介入,クロスオーバ―試験： 

結果 

項目 評価法 大腿・下腿切断者の義足 
vs 非切断者 の結果 

評
価* 

大腿・下腿切断者の健側 
vs 非切断者 の結果 

評
価* 

平地歩行 足関節のトルク  正の値：背屈 ； 負の値：底屈 

結果なし：全足部における
差異 

0 TT： 

Elan： +0.34 ± 0.08 ++ 

膝関節のトルク  正の値：膝関節の伸展 ； 負の値：膝関節の屈曲 

TT： 結果なし：全足部における
差異 

0 

Elan： -0.01 ± 0.06 -- 

股関節のトルク  正の値：股関節の屈曲 ； 負の値：股関節の伸展 

TT： 結果なし：全足部における
差異 

0 

Proprio： +0.07 ± 0.06 -- 

*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） 



項目 評価法 大腿・下腿切断者の義足 
vs 非切断者 の結果 

評
価* 

大腿・下腿切断者の健側 
vs 非切断者 の結果 

評
価* 

傾斜、坂
道 

足関節のトルク  正の値：背屈 ； 負の値：底屈 

下り（10°） TT：                      TT： 

Elan： -0.01 ± 0.08 
Proprio： -0.10 ± 0.15 
TSA： +0.04 ± 0.02 
Raize： +0.06 ± 0.03 
  

-- 
-- 
++ 
++ 

日常足部： +0.43 ± 0.13 
Elan： +0.39 ± 0.08 
Proprio： +0.39 ± 0.03 

++ 
++ 
++ 

TF：                      TF： 

Elan： -0.05 ± 0.07 
TSA： +0.04 ± 0.04 
  

-- 
++ 

日常足部： +0.42 ± 0.14 ++ 

上り（10°） TT：  
 
 
 
 
結果なし：全足部における
差異 

 
 
 
 
 
0 

日常足部： +0.62 ± 0.15 
Elan： +0.23 ± 0.01 
Proprio： +0.46 ± 0.02 
Raize： +0.52 ± 0.15 
  

++ 
++ 
++ 
++ 

TF： 

日常足部： +0.66 ± 0.07 
Elan： +0.48 ± 0.09 
Proprio： +0.52 ± 0.04 
TSA： +0.61 ± 0.08 
  

++ 
++ 
++ 
++ 

膝関節のトルク  正の値：膝関節の伸展 ； 負の値：膝関節の屈曲 

下り（10°） TT：                      TF： 

日常足部： -0.16 ± 0.04 
Elan： -0.17 ± 0.04 
Proprio： -0.16 ± 0.06 
Raize： +0.03 ± 0.07 
  

-- 
-- 
-- 
-- 

Elan： -0.07 ± 0.11 -- 

TF： 

日常足部： -0.21 ± 0.28 
Elan： -0.21 ± 0.05 
Proprio： -0.24 ± 0.03 
TSA： -0.09 ± 0.09 
  

-- 
-- 
-- 
-- 

上り（10°） TT：  
 
 
 
結果なし：全足部における
差異 

 
 
 
 
0 

Elan： +0.26 ± 0.04 
Proprio： +0.38 ± 0.06 
  

++ 
++ 

TF： 

日常足部： +0.29 ± 0.07 
Elan： +0.30 ± 0.06 
Proprio： +0.31 ± 0.09 
TSA： +0.31 ± 0.04 
  

++ 
++ 
++ 
++ 

*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） 



執筆者のまとめ 

重要な特徴が組合さった義足足部は – 自動で制御される背屈ストップと傾斜に
完全に適合するための充分なROM – 下肢切断者が斜面において、ほぼ自然な
状態での立位を可能にする。バイオメカニクスのパラメーターは、この概念が、従
来の受動的足部や、充分なROMなど一つだけ特長を持った足部と比較して優れ
ている事を示している。最後に、TTとTFの両方の切断者がこのような足部から利
益を得られるという事を、この結果は示している。 
（Ernstなど, 2017） 

項目 評価法 大腿・下腿切断者の義足 
vs 非切断者 の結果 

評
価* 

大腿・下腿切断者の健側 
vs 非切断者 の結果 

評
価* 

傾斜、坂
道 

股関節のトルク  正の値：股関節の屈曲 ； 負の値：股関節の伸展 

下り（10°） TT：  
 
 
 
結果なし：全足部における
差異 

 
 
 
 
0 

Proprio： +0.09 ± 0.04 
TSA： +0.14 ± 0.10 
Raize： +0.12 ± 0.05 
  

++ 
++ 
++ 

TF： 

日常足部： +0.26 ± 0.12 
Elan： +0.1 ± 0.12 
Proprio： +0.24 ± 0.1 
TSA： +0.13 ± 0.04 
  

++ 
++ 
++ 
++ 

上り（10°） TT：                      TF： 

Raize： +0.15 ± 0.14 
  

++ 日常足部： +0.05 ± 0.05 ++ 

*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） 


