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【はじめに】HAL とは Hybrid Assistive Limb
の略称で(以下 HAL) 筑波大学大学院システム

情報工学研究科教授兼 CYBERDYNE（株）

CEO である山海嘉之氏が開発した下肢用ロボ

ットスーツである。医療福祉器械で杖や車椅子

と同じように歩行を補助する為の器械である。 
【HAL の原理】HAL の原理は，筋肉が収縮す

る際の活動電位を検知し筋肉が収縮する少し前

に駆動する事で歩行をサポートする事が出来る。

サポートするのは股関節・膝関節の屈曲及び伸

展運動である。足底センサーの働きで急激な接

地の際は関節の過度の動きを制御する事が出来

る。¹⁾当院で想定している HAL 装着効果とし

ては 1.HAL 装着し歩行することで視覚的フィ

ードバック効果が得られ神経興奮や筋収縮の賦

活 2．立位バランス改善 3．関節拘縮防止 4．歩

行パターン習熟 5．歩行支援（長下肢装具）を

挙げている。 
【目的】当院では平成 21 年 1 月より導入を開

始している。導入当初は外来患者を中心に 2 泊

3 日入院という比較的短期の入院で HAL を使

用してきた。使用頻度が短いためか明らかな機

能向上は認められなかった。今回，入院患者に

比較的長期に HAL 導入し機能向上を認めたの

で報告する。 
【対象と方法】対象は脳梗塞後遺症で回復期病

とに入院中の 78 歳女性。現病歴は平成 22 年 3
月中旬より右上肢の脱力あり急性期病院に入院。

症状軽快し一時退院となったが 4 月 21 日右不

全麻痺・構音障害増悪し再入院となる。MRI 上
左内頚動脈狭窄及び左基底核から白質に梗塞巣

認めた。入院時所見は上肢筋力 Fair 程度・握力

右 10kg，左 15kg・両肘及び両大腿以下にしび

れ感認め片脚立位不能で移動は車椅子であった。

方法は HAL 装着時と非装着時の平地及び階段

昇降動作を評価した。評価項目は歩行速度(m/
分)・歩行率(歩数/分)・ストライド長・階段昇降

時歩行加速度（見守りゲイト評価）である。見

守りゲイトとはロコモーションセンサーで歩行

時，3 次元的に（前後・垂直・左右方向）加速

度の変化を感知し歩行周期の日内変動・歩行時

加速度を評価できる。HAL 装着時と非装着時で

加速度の変化を調べ歩行状態を比較することが

出来る¹⁾。 
【結果】平地歩行時は HAL 装着 2 週目に歩行

速度・歩行率・ストライド長が向上した。(表
1)  
 
表 1 平地歩行評価 

 
階段昇降時の機能評価は HAL 装着 2 週目に

は平均加速度・歩行率が向上した。(図 1・2・3・
4) 
 

図 1 HAL 初回装着時 加速度の変化 
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