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本講座の背景と目的 1

工学医学
・福祉ロボット

・バイオメカニクス
・制御工学

・整形・臨床医学
・コホート研究

健康長寿社会実現への貢献

特に，フレイル予防，転倒防止

高齢者に顕著な転倒や骨折の問題はQOL低下や医療費等社会
コスト増大となることから大きな社会問題となっている．特に疾患
に至らない運動器の衰え（フレイル）の予防が重要であり，この対策
は従来の独立した医学（臨床）研究，工学（基礎）研究のみでは
困難であった．そこでフレイル・転倒を予防・防止するための医工連携
教育・研究を推進し，これらの予防手法を研究することでこの問題
に対処，貢献する．

九州大学での関連の研究室による
医工連携
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本講座の構成メンバー 2

教授 山本元司
（機械工学・ロボット工学）

助教 本田功輝
（機械工学・福祉工学）

准教授 濱井敏
（整形外科学）

助教 古田芳彦
（衛生・公衆衛生学・
病態機能内科）
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https://sites.google.com/view/ikourenkei-kenkouchojyu-kikai/

健康長寿学講座ホームページ
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本講座の目標 3

学術的貢献 社会的貢献

フレイル予防

転倒防止 転倒メカニズムの解明

歩行アシストロボット
による機能回復と
リハビリテーション

立位・歩行安定化
メカニズムの解明

歩行機能評価

転倒因子分析解明
転倒・骨折防止策の提案

運動機能測定
（ふれあいラボ等で実施）

立位・歩行安定性測定
（ふれあいラボ等で実施）
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研究トピックと相互協力体制 4

教授

山本元司

助教

本田功輝

准教授

濱井 敏

助教

古田芳彦

立位安定性の定量的評価

ヒトの滑り転倒メカニズム解明
軽量で柔軟なアシストロボット
FESによる関節角度超精密制御

人体への振動刺激を
用いた危険回避
運動錯覚を利用
したリハビリ手法

人工関節置換手術後の術後評価
ウェアラブルロボットの臨床応用
転倒・骨折のAI予測
人工関節股関節の圧センサ開発

脳卒中の危険因子・予後の時代的推移調査

サルコペニアの有病率と
死亡リスク評価

脳卒中後の歩行機能維持・
回復の因子検討

協力教員 准教授
中島康貴

バイオメカニクス

ヒトの運動制御
メカニズム解明

歩行アシストロボット

術後の歩行機能
調査・分析

病気・事故の
危険因子分析

リハビリテーション
機能回復因子分析
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工学研究院（機械工学部門） 山本元司 5

所属：九州大学大学院 工学研究院 機械工学部門
yama@mech.kyushu-u.ac.jp Tel: 092-802-3173

役職：教授 工学博士
専門：ロボット工学・福祉工学・ 制御工学

（医療福祉ロボット，ヒトの立位安定性評価 など）

これまでの研究成果

協力教員：中島康貴
所属：九州大学大学院 工学研究院 機械工学部門

yasutaka@mech.kyushu-u.ac.jp Tel: 092-802-3174
役職：准教授 工学博士
専門：福祉工学・ロボット工学 （医療福祉ロボット など）

自由歩行可能なトレッドミル
による転倒刺激の付与

転倒回避戦略の違いの解明 歩行アシストスーツによる
歩行改善

つまずき転倒 滑り転倒

膝の屈曲 足の踏み直し 変形股関節症
左右歩行バランス改善
（九州大学病院にて）

mailto:yama@mech.kyushu-u.ac.jp
mailto:yasutaka@mech.kyushu-u.ac.jp
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これまでの研究成果

これからの研究計画

斜板落下式立位外乱印加
装置によるヒト立位安定性評価
（2020/8 機械学会ジャーナル投稿）

FESによるヒト手指関節の精密制御
（2020/1 IEEE国際会議SII発表 ） 歩行アシストスーツによる

歩行エネルギー低減効果
(2018 IEEE J. of NSRE)
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重心応答

斜板式外乱
印加装置

２）ヒト立位安定性と転倒リスクの関係性解明

３）FESによる手指高精度制御手法の手指動作リハビリテーションへの応用

（主な手法：高齢者を含む被験者に対する外乱試験時の筋電測定と安定性評価）

１）ヒト立位安定性の被験者，外乱条件等の違いによる差異とそのメカニズム解明

（主な手法：転倒高リスクグループへの立位安定性評価実験）

（主な手法：九大整形外科との連携によるリハビリテーション試行実験）

工学研究院（機械工学部門） 山本元司
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医学研究院 濵井敏 7

関節モーメント（トルク）を算出

⇒年齢に伴う歩行パターンの変化を捉える

歩行解析データを応用して、高精度に転倒しやすさとは何か？

所属：九州大学大学院 医学研究院 整形外科学
yama@mech.kyushu-u.ac.jp Tel: 092-642-5488

役職：准教授 医学博士
専門：整形外科・バイオメカニクス

（人工関節置換手術，歩行解析，転倒・骨折予測 など）

これまでの研究成果

mailto:yama@mech.kyushu-u.ac.jp
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歩行能力解析②

• AYUMI EYE medical

歩行機能を「推進力」「左右バランス」「リズム」から解析

8

簡便に、短時間で
早稲田エルダリーヘルス事業団

医学研究院 濵井敏
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医学研究院 濵井 敏 9

これからの研究計画
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医学研究院 古田芳彦 10

所属：九州大学大学院 医学研究院
衛生・公衆衛生学・病態機能内科学
furuta.yoshihiko.496@m.kyushu-u.ac.jp
Tel: 092-652-3080 九州大学久山町研究室
Tel: 092-642-6151 医学研究院 衛生・公衆衛生学

役職：助教 医学博士
専門：脳卒中診療, 疫学・コホート研究

（久山町における脳卒中発症の疫学調査など）

これまでの研究成果

一過性脳虚血発作(TIA)の発症率・危険因子・予後の時代的推移: 久山町研究 脳MRI画像の検討

海馬容積などを計測し、各種因子との関連を検討

Hisayama Scan Study (2012, 2017)
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医学研究院 古田芳彦 11

これまでの研究成果と研究計画

【研究計画: 疾患（サルコペニア、脳卒中など）の状況把握】
発症の危険因子検討
脳画像解析を考慮した解析によるメカニズムの検討

【研究計画: 疾患や歩行が健康に与える影響の検討】

サルコペニアや歩行速度と死亡・心血管病や認知症発症との関連について
前向き追跡研究によって検討する
疾患（特に脳卒中）発症後の歩行機能維持・回復の因子検討

【地域高齢住民におけるサルコペニアの有病率と死亡リスク: 久山町研究】

Nakamura, et al. J Epidemiol. 2020

サルコペニアの有無別にみた累積死亡率
久山町男女1,371人、65歳以上、2012-2016年、無調整

性・年齢階級別のサルコペニアの有病率
久山町男女1,371人、65歳以上、2012年
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所属：九州大学大学院 工学研究院 機械工学部門
honda@mech.kyushu-u.ac.jp Tel: 092-802-3175

役職：助教 博士（工学）
専門：バイオメカトロニクス・福祉工学・ロボット工学

（ヒトの運動制御メカニズム，感覚と認知 など）

シーズとなる技術：

機械的振動（スマホの振動のような刺激）を皮

膚表面から筋肉へと加えることにより，疑似的

な運動感覚（運動錯覚）や筋反射を生起する

ことが可能 運動錯覚の生起 振動反射の生起

筋収縮し
反射運動

体が動く
錯覚振動 振動

人体への振動刺激を用いた錯覚・筋反射は

ニューロリハビリテーションや動作支援へ応用できる可能性がある

工学研究院（機械工学部門） 本田功輝

mailto:honda@mech.kyushu-u.ac.jp
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工学研究院（機械工学部門） 本田功輝 13

これまでの研究成果

これからの研究計画

振動刺激による錯覚・反射を利用した
肘関節伸ばし運動の制御

(K. Honda et.al., IEEE Access, 2020)

筋肉（上腕二頭筋）への振動刺激周波数を調整し，
肘関節伸ばし運動（赤線）を目標の角度（緑線）へ制御することに成功

肘関節
伸ばし運動

θ

振動

錯覚・筋反射量を操作し
振動刺激によるヒト関節動作の制御が可能に

振動

拮抗筋・主動筋に錯覚・筋反射をそれぞれ生

起，視覚情報も提示し，脳卒中患者などの

ニューロリハビリテーションの効果を高める

振動
拮抗筋：錯覚の生起：伸びる感覚

主動筋：反射の生起：筋収縮

錯覚・反射・視覚情報の相乗効果により
効果的なニューロリハビリテーションが可能

①ニューロリハビリテーションへの応用 ②振動刺激を利用した高齢者の姿勢保持アシスト

転倒事故は高齢者が
寝たきりになる主要な要因

転倒時など，バランス制御が必要な際

下肢筋肉へ振動刺激を加え，筋反射を人為的

に発生させ，高齢者の姿勢保持をアシスト

モニタ：
手が動く映像

視覚情報：自身の腕が動く映像



九州大学UIプロジェクト Kyudai Taro,2007

本年度の講座活動計画 14

2020年3月11日： 医工連携健康長寿学講座キックオフミーティング（工学部）

2020年11月： 健康長寿学講座中間研究会（医学部）

2021年１月または2月： 健康長寿学研究会（公開シンポジウム）
（ふれあいラボorオンライン）

2021年3月： 講座年度研究会（工学部）

2021年3月： 原土井病院での活動報告会

糸島市健康福祉施設「ふれいあ」
内に設置の九州大学ヘルスケア
システムLABO糸島（ふれあいラボ）


