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随意運動指令

①

③

②脊髄歩行中枢

運動位相に応じた
適切な随意運動指令

腕振り動作による下肢
運動出力の促通

免荷量の操作
歩行速度、関節動作設定の操作
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皮質脊髄路興奮性
の変化

体性感覚伝達レベル
の変化

脊髄運動ニューロン
興奮性の変化

伸張反射感受性
の変化

動力歩行装置Lokomatを用いた歩行リハビリテーション
脊髄不全損傷者を対象とした歩行リハビリテーションを実施し、中枢神経系の可塑的変化と歩行機能回復の関連性について調べています。

② 電気生理的手法による中枢
　　神経機能の可塑的変化

③ 三次元動作解析
　  地面反力計測

① Lokomat歩行中の麻痺
　下肢筋活動計測

歩行機能回復を促すためのニューロリハビリテーション方法の検索
歩行の神経制御機序、脊髄歩行中枢（CPG）についての基礎研究の成果を基盤として、新たな歩行リハビリテーション方法の開発を目指します。
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リハビリテーション効果の評価方法

脊髄損傷者の歩行リハビリテーション
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免荷式トレッドミル歩行、Lokomat等による
受動歩行を基盤として、上下肢の協調運動に
よる体肢間神経経路の賦活、付加的な電気
刺激による麻痺領域神経活動の励起など、
脊髄歩行中枢の活動を高めるための新たな
方法論を展開する。


