
足首形状補完による
足首ハンガー反射の効率化に関する研究
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研究背景
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研究背景
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規模が小さい装置での足への感覚提示



目的
•
�
•比較的小規模, 低燃費な足への
感覚フィードバック装置の開発
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ハンガー反射とは
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ハンガー反射の「ツボ」
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足首ハンガーの利点
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足首ハンガー反射の問題と解決方法
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シリコンを用いることで摩擦力向上や圧迫領域の
拡大による効果有効範囲の拡大



解決手法
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装置概要
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シリコンを用いることで摩擦力向上
や圧迫領域の

拡大による効果有効範囲の拡大



予備実験
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予備実験: 結果
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シリコン有りの方が回旋感覚が大きい



本実験
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本実験: 結果
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シリコンにより回旋角度，回旋感覚強度に増加の傾向がある？



本実験: 考察
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本実験: まとめ

シリコンにより, より広範囲に，より強い回旋を生じている
シリコンが有効である可能性

シリコンの有無にかかわらず，±３０度付近で極値を取る
ハンガー反射における「ツボ」

回旋角度がシリコンがあることで大きくなっている部分（-30度，
-40度）で，回旋感覚強度については大きくなっていない

今回回答した感覚強度が主観的「力」を回答しており，角度とは
異なる可能性



ハンガー反射の骨との関係
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ハンガー反射には骨部分の圧迫が重要である



全体のまとめ
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