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A-1 ロボットスーツHAL
!を用い慢性期脳卒中片麻痺患者に介入したこと

で家族介助下歩行を獲得した一症例  
 
A Case of Family-Assisted Walking Acquired by Interventing a Patient 
with Chronic Stroke Hemiplegia Using Robot Suit HAL®  
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A-2 ロボットスーツ HAL を用いた脳卒中急性期リハビリテーションの 当院での取り組み  
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A-3 Hybrid Assistive Limb® 医療用下肢タイプによる歩行運動療法の経過中に胃瘻を造設した筋萎縮性側索硬化症の 2例  
 
Two cases of amyotrophic lateral sclerosis performed gastrostomy 
during the rehabilitation using hybrid assistive limb (HAL)  
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A-4 球脊髄性筋萎縮症（SBMA）患者に対する Hybrid Assistive Limb（HAL®）治療の即時効果：歩行解析による単一事例検証  
 
Effect on the gait function using hybrid assistive limbs (HAL) intervention 
for spinal and bulbar muscular atrophy (SBMA). : A single case study.  
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A-5 エダラボン点滴と HAL 起立･歩行練習を併用した ALS の症例   
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A-6 HAL を使用したサイバニクス治療の純粋無動症における治療効果   
Therapeutic effect of cybernic therapy using HAL in Pure Akinesia.  
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A-7 当院における HAL®治療の現状と課題  
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A-8 The application of HAL to support early Return To Work (RTW) in individual with Spinal Cord Injury (SCI) : A Case 
study 
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ǼĪッマ ÉøèÊ¼ë 

S-1 球脊髄性筋委縮症におけるHAL®医療用下肢タイプによる歩行練習の筋負荷と歩行改善効果に関する観察研究  
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S-2 当院におけるロボットスーツ HAL
!運用の変遷と将来の展望  

 
The history and future of robot suite HAL® in our hospital 
 

 
 

˼きざ (�o˗べЈɕ (�oİȎ̹ )�oɑІдɕ 
�oƷБňʝ ��oѶそѹ ��o͊ň˜ ��o�
̈ȜЎ ��oİ̈��³ ���oき̈д̹ ��� oϹШȐɫ挨 ���

(�ƠΈИĖ阿きĭムĝ�óÝàóÖwÉñøļo)�ƠΈИĖ阿きĭムĝ�β˗ǌœļyóÝàó�
ÖwÉñøļo
�ƠΈИĖ阿きĭムĝ�β˗ǌウļyóÝàóÖwÉñøļo��ƠΈИĖ阿きĭ�
ムĝ�óÝàóÖwÉñøϯ� �

�
hФͼiΒĝ£ƠΈɖき˶ϯ ćえ�´


『ƅС¢̙Ȝムĝ®わƅСɜ̂���ȱ̯¢
óÝËÑÔâ·б�oƘˮoŌンo˴ŧƀ¢¬�²�ű葵Å¹¢óÝÛwÌ ̲į���
´pöçÔØËwÕ=6Am^ąĳ=6A_£)
(,グ((Ǖ ɮяɛĩоĳɟÑ»ä·o�¢ǵ
ͅŴ̃Ñ»ä·Λガ��pȣŌńv£=6AΛガǵ�グų¢Βĝ®¢ġоˈƩ ���Єȝ
�´phІЇi=6AΛガɨΒĝ£БŵóÝɴ`ちĝoƘˮƀŭɻоa ĸ�oϻΐǙ̂�
µ�Ōンƀムΐ¢)Ŀ（¢óÝɴ·б�´ˈƩ®~��p�¢�®=6A£oʑきͼƿѩ�
Ĺコ�ŌンƀóÝムΐ・̱ ġо��phǓĽiΒʣ£̋ツ��EI・̱ =6A̖Ⱦ·ŝ
をp・ ЀȔŝを�ƀ̳�µ´βǔŰʿŔŭɻ Λガ��p=6A̖Ⱦʏ／ËÑÔâ�̞Ě
�´�DI¯ĸ�ͅŴ̃=6A ±´ˀɟƿѩ°�«�«�ム̴ =6Amƿѩ·Λガ��p
hȑɂi=6AΛガǵ�グ·ǌŃ��)
(0グ((ǕoΒĝ£ˑムĝ§�óÛïw¹ôĐ΁�
�pˑムĝ£=6A¢±³ËëwÌ�ġо�Ĺコ�ɜ̂®~³oȣǵ�²�´ġоř̹·Ф
ɚ���´p� �
�
�



ǼĪッマ ÉøèÊ¼ë 

S-3 HAL による運動改善効果の検討：運動解析学の視点から   
Analysis of motion improvement after treatment using HAL: 
a perspective from coordination analysis  
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S-4 当院脳外科専従病棟における HAL の利用状況   
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S-5 人工膝単顆置換術後の身体機能にロボットスーツ HAL®-SJ が与える影響  
 
Effects of robot suit HAL®-SJ on physical function after 
Unicompartmental Knee Arthroplasty.  
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S-6 神経筋疾患により肩関節、肘関節の運動障害が出現した患者へのHAL-SJ の使用について  
 
About use of HAL-SJ to the patient where motor disorders of shoulder 
joint and elbow joint appeared by a neuromuscular disease.  
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S-7 大腿骨転子部骨折術後患者の HAL®腰タイプ自立支援用使用効果に ついて～術後早期からの試み～  
 
Effect of using HAL® lumber type for Well-being after femoral 
trochanteric fracture surgery -Trial from early stage after surgery-  
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B-1 ロボットスーツ HAL
!を用いた効果検検証 

～脳血管疾患患者における歩行速度に及ぼす影響の検討～  
 
Verification of effects using robot suit HAL! -Examination of effects on 
walking speed in patients with cerebrovascular disease-  
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B-2 右小脳出血後失調症状に対し、ロボットスーツＨＡＬ
!を実施し、 

歩行自立に至った症例  
 
A case that led to walking independence after cerebellar hemorrhage 
with robot suit HAL! 
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B-3 脳卒中患者に対するロボットスーツ HAL
!を用いた 

リハビリテーションの効果の検討  
 
Examination of the effect of rehabilitation using a robot suit HAL! for 
stroke patients  
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B-4 ロボットスーツ HAL
®装着者の主観によるアシスト設定が 

歩行パフォーマンスに及ぼす影響  
 
The influence of power-assist setting based on subjective impression on 
walking performance of Robot Suit HAL® wearer  
 

 
 

͒ˋΜǨ (�oɈΜȷЖ (�oˀそжƦϹ (�o位りђę (�oɈǼƍз (�oガȌざȃ )�� �

(�ヵıóÝàóÖwÉñøムĝ�óÝàóÖwÉñøϯo)�ヵıóÝàóÖwÉñøムĝ�β˗ǌ
œļ� �

�
hФͼiȣŌoöçÔØËwÕ=6Am̝がɻ¢・Ų ±´¹ÉËØ̂な�ЀȔßâ¾wé
øË�¢Ŵ阿ˮ·しȪ��phІЇi̲ʾ£ッʺǵ
úǕǌŃ��ĞバŜʚǔȨϽВҁ¢,

ȶ̷あˮpł̻£=6A�;A
,ͅƒÑ»ä·̝が�oÇ»ÞÛÔÃ→ċ˫Ƕ·о�o・Ų 
ż���
�¢¹ÉËØ̂な®¢(
?･ͽЀȔp・ŲミĶ£.͌Œ¢。ま·о�o~ǐ�go
~ȱͽgo~ー�g·ȵо��pミĶ£(
?ЀȔ̦まoЀ˦oƴ΅˞oͅƒɛɧɨųハ��
�phǓĽi(
?ЀȔ̦ま£~ȱͽg�ハ¨~ー�g�(メ͔���pЀ˦£~ǐ�go~ȱ
ͽg�(.Ѐo~ー�g�(/Ѐ���pƴŧΙ£~ー�g®̹へƴ¢ƴŧΙ�で���pͅ
ƒɛɧɨųハ£~ǐ�go~ȱͽg�ハ¨~ー�g®ȨĞȩ¢ř̹·ク®�phȑɂi~ー
�g¹ÉËØ̂な®̹へƴ¢ƴŧΙ�で�oЀȔ̦ま¢でĳoͅƒɛɧɨųハ¢ř̹·ク
®oóÝàóÖwÉñø®Ȕ�¹ÉËØ̂な���£ͽ˿®£��Ĺコˮ�ɭȧ�µ�p� �
�



ǼĪッマ HAL®ɮяɛĩоĳɟÑ»äoHAL®ɮяɛĩоĳɟÑ»ä Pro 

B-5 左被殻出血を呈した重度片麻痺の症例に対し、HAL
®自立支援用下肢

タイプ Pro を使用した一例  
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B-6 ロボットスーツHAL®を用いた訓練方法の違いによる歩行指標の変化について  
 
The change of the walk index that the difference in two kinds of training 
methods with the robot suit HAL®  
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B-7 パーキンソン病(PD)に対するロボットスーツ HAL
Ⓡによる 

歩行訓練効果  
Effects of walking training with robot suit HALⓇ for Parkinson's disease 
(PD)  
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B-8 横断性脊髄炎後重度四肢麻痺の後遺症を呈した小児患者に対する ロボットスーツ HAL®の使用経験  
 
Experience with Robot Suit HAL® for pediatric patients with quadriplegia 
after transverse myelitis  
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B-9 第１１胸髄不全損傷を呈した症例に対するHAL(FL-05)治療の効果と課題 
― 感度レベルとトルク・バランスチューナ調整を経て ―  
 
The effect and issues of HAL (FL-05) treatment for patient with T11 
incomplete spinal cord injury 
�Using function of sensitivity level and torque balance tuner�  
 

 
 

̹Ȍќ (�oɆめ˷ę (�oƓϿƇд (�oЏБˣЃ (�o˳˟̰҅ (�oȟ̼ȴɕ (�o�
ŶɈ˖Ȇ (�o̭ėдО (�oƻѽ҅ (�o� �

(�ɺŊĖњЇ˜șƨムĝ�óÝàóÖwÉñøļ� �
�

hФͼi˽ˤ̬ʫュ１Вҁ ̲��oŮまõåô�ØôÃsÞòøËÓïwÚ·し˱�Đ
ˁŝを ­��=6Aɫњ¢ǻĽ ���Ǜる��phІЇiʺѤ£Ŏћ;aP@ZT>� 7)�
6H!6ĳɟġΙËÆ¹(
΂� ;!BġΙȗФ))΂®~��pʅʫǵo,(ムカ�²Đˁ¢ŝを
·Фͼ =6A·ɍо��pプˌふ¢→ċġΙ·ŝを�´�®oŮまõåôoØôÃÓïw
Úし˱·˴̱΅ć¢トįoŴ̃ġΙ¢ʚǩ¢бК ±³͌Œͼ ϼȊ�����p�
hǓĽi=6Aʎіǵ¢→ċġΙ£ǲsプŴ̃¢ƺưġΙ�ʚǩ��pŎћ;aP@ZT>�8)� �
6H!6ĳɟġΙËÆ¹(/΂� ;!BġΙȗФ,.΂®~��p�����²oҀˮ�阿Ȝトį
�→ċġΙ¢４Ŕрě�¯���phȑɂiɑΘƴŧΙ·̠ち�´Фͼ®=6A¢ɫњ·о
���oĳɟ¢ġΙ®£ƺƴŧΙ�Эć�����«��p�¢�®oĐˁΙȾ£̷〈Ι
Ⱦ�ヵɞоƹ Ĉ̫�´Ǆ����pりΥ°べ̭²£Ҁ―ƴ¢Ń˂�ŧΙ�わɨʉ―ŧΙ
·Х̻����´pБʺѤ®¯わн¢Х̻®ォʕ��p� �
�
 

B-10 両下肢不全麻痺に対するロボットスーツ HAL®の効果の検討   
Examination of the effect of Robot Suit HAL® on paresis of both lower 
limbs  
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B-11 下肢運動機能障害を有する小児患者に対する Hybrid Assistive 
Limb®を用いた起立及び歩行に関するトレーニングの効果と課題  
 
Effects and problems of training on standing and walking with Hybrid 
Assistive Limb® for pediatric patients with lower limb motor dysfunction 
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C-1 頚髄損傷四肢麻痺患者に対する単関節 HAL の臨床応用: 麻痺肢機能 改善への挑戦 
 
Challenge for improvement of paralyzed upper-limbs after cervical cord 
injury : treatment using Single-Joint HAL 
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C-2 外来リハビリテーションにて HAL®自立支援用単関節タイプ導入後、ロボケアセンターへ紹介した 1例  
 
A case that was introduced to RoboCare Center after performing HAL in 
outpatient rehabilitation  
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C-3 脳卒中地域中核病院の新たな取り組み ～保険外トレーニング施設・広島ロボケアセンターの役割～  
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C-4 Application of the HAL Single Joint Type in the Hyper-Acute Setting ‒  
The Future of Early Mobilization and Rehabilitation 
Program in the Cardiac Intensive Care Units  
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D-1 介護老人保健施設における、腰 HAL
®の活用  

~多くの利用者への実施と、改善例の紹介~  
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D-2 装着型サイボーグ HAL
®腰タイプの使用により失調症状が軽減し、 

起立動作と床上動作に改善を認めた一症例  
～シングルケースデザイン ABAB 法を用いた効果検証～  
 

 
 

ıШȫЧȘ (�o̼ˏǳ (�oУ̭σ˜ (�oȦりЭɕ (�oȣべせʈ (�oʕ̈˲Ǣ )�oȓУЮ
˜ )�oȓУȉ )�� �

(�ĖњЇ˜ǹѡŊ�ȓУβ˗ǌœļムĝ�óÝàóÖwÉñøϯo)�ĖњЇ˜ǹѡŊ�ȓУβ˗ǌ
œļムĝ�˙њϯ� �

�
hФͼiȠ=6A£o̱ŬƁコǽˀ°âõ»ôŎ̎§¢ǻĽ ���ɉǟ�µ´�ʺѤЄȝ
£「��pȣŌoȠ=6A¢ɍо�ɳしʺˈs69AŎ̎ Žк��ʺѤ·Єȝ�´p�
hʺѤʼŉi.
ȶ̷あˮoβŬҔȳoH6G6t)(΂ożБΙȾtɛɧヶɍо�きよまŉ
〔o;68It(
΂o;7Ht)�΂o8H�

t0ŌoCGH�Ƞだ�tă˹ɨ�sΙȾɨ-z.�
hІЇiÉøÄôÅwË×È»ø6767Ї·о��Ǜる��p6ƀ�ち°ŉガƀ�o� 7ƀ�Ƞ
=6Aŉガƀ���o(Ãwô·.カ���phǓĽi̓ 6ƀc6(tȠだ ±³ŉガȤォp6)t
『�²¢ƈƜ�Ĺコ��´p̓ 7ƀc7(tH6G6t)(q,΂o8H�

t0q(.Ōo;68It(

q(-΂o;7Ht)�q,)΂oΙȾɨ¢CGHt-q�p7)t;7Ht,)q,-΂p『ˀΙȾ£ɛɧ
ヶ��®ĹコphȑɂiБʺѤ£̱ŬsÞòøËƁコ¢でĳ·ク®��oЕˮȠだ·б
�oち°ŉガ�Ȥォ®~��pȠ=6A¢ǻĽƁʨ ±³Ƞだ·でǧ�oįоΙȾ§¢ŉガ
�ɳしʺˈ�69AŎ̎ Žк���ȑ�²µ´p� �
�



ǼĪッマ HAL®ȠÑ»äɮяɛĩо 

D-3 当院入院・外来患者における HAL 腰タイプ自立支援用の治療効果について 
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D-4 The application of HAL Lumbar type during boxing activity in individual with Spinal Cord Injury (SCI): A Case 
Study  
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