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（a）現状の股義足 

（b）新たに提案した股義足 

側面 

正面 

側面 

正面 
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（a）空圧シリンダに 
　   　よる能動股継手 

（b）ソケット側面に 
　　　回転軸を取り付 
　   　けた股継手 

制御回路 

電磁弁 ポテンショメータ 

空圧シリンダ 

ひずみゲージ 

回転軸 

側面図 正面図 
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筋骨格モデル 

神経モデル 
リズム生成システム 

肩 
肘 
（ひじ） 

股 

膝 

足部 

腰椎中部 

腰椎下部 

股
義
足 

体性感覚フィードバッ 
クシステム 
・関節角度，角速度 
・足底接地感覚  など 

腰椎（ようつい）上部 

統合筋刺激情報 
末　システム 
　最適化計算（筋疲労最小） 

各筋への入力刺激 


