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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
身体を仰向けの状態とできる身体横置部と、加圧操作の際に頭頂部に当接する頭部当接部
と、加圧操作の際に足裏に当接する足部当接部とが備えられたベッドであって、
　前記頭部当接部と前記足部当接部とにおいて、背骨方向に沿って前記両当接部が近接す
る方向に移動することで背骨を加圧する加圧操作と、これとは逆方向に移動することで加
圧を解除する除圧操作とが可能な加除圧部とされており、
　当該ベッドの裏面側には、１個のモータと、このモータの駆動によって前記両当接部を
前記加圧方向及び前記除圧方向にスライドさせるスライド機構とが設けられていると共に
、前記当接部の位置は、前記加圧操作及び除圧操作を行う前に、身体の大きさに合わせて
、適当な方向に移動して設定可能に構成されていることを特徴とするベッド。
 
【請求項２】
前記加除圧部は、加圧力が３０ｇ～３０ｋｇの範囲で変更可能であることを特徴とする請
求項１に記載のベッド。
【請求項３】
前記加除圧部は、加圧力が、（体重－１５ｋｇ）～（体重＋１５ｋｇ）の範囲で変更可能
であることを特徴とする請求項１または２に記載のベッド。
【請求項４】
前記足部当接部は、足裏が踵方向から足先方向に向かって身体の前方向に傾斜することを
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特徴とする請求項１～３のいずれかに記載のベッド。
【請求項５】
前記足裏の傾斜角度は、５度～４５度の範囲の所定の角度に設定可能であることを特徴と
する請求項４に記載のベッド。
【請求項６】
前記足部当接部は、足裏の傾斜角度を５度～４５度の範囲で周期的に変化させることを特
徴とする請求項４または５に記載のベッド。
【請求項７】
前記加除圧部は、加圧と除圧とを１分間に１回～３０回の間で繰り返すことを特徴とする
請求項１～６のいずれかに記載のベッド。
【請求項８】
前記加除圧部は前記足部当接部であると共に、足部当接部は、左右の足に対してそれぞれ
設けられており、左右の足部加除圧部が交互に加圧及び除圧を行うことを特徴とする請求
項１～７のいずれかに記載のベッド。
【請求項９】
前記加除圧部は、加圧と除圧とを周期的に行うことを特徴とする請求項１～８のいずれか
に記載のベッド。
【請求項１０】
前記加除圧部は前記足部当接部であると共に、頭頂部の位置を固定する頭頂部位置固定部
を設けたことを特徴とする請求項１～９のいずれかに記載のベッド。
【請求項１１】
骨盤の位置を固定する骨盤位置固定部を設けたことを特徴とする請求項１～１０のいずれ
かに記載のベッド。
【請求項１２】
仙腸関節部分に振動を与える振動付与部を設けたことを特徴とする請求項１～１１のいず
れかに記載のベッド。
【請求項１３】
前記身体横置部は、頭頂部が上方で足裏が下方となる垂直位置と、頭頂部と足裏との高さ
位置が等しくなる水平位置との間における一定の角度で固定可能とされていることを特徴
とする請求項１～１２のいずれかに記載のベッド。
【請求項１４】
請求項１～請求項１３のいずれかに記載のベッドと、前記身体横置部に仰向けとなった身
体の頭頂部の位置を検出する位置検出手段と、この位置検出手段からの出力により前記加
除圧部を頭頂部または足裏に対する加圧操作及び除圧操作を行う際の所定の位置への移動
を制御する加除圧制御手段と、この加除圧制御手段による制御動作が所定の正常域の範囲
で動作しているかを監視する監視手段と、この監視手段からの出力信号が前記正常域の範
囲から外れた場合には、前記加除圧制御手段の動作を再始動可能な状態で停止する停止手
段とを設けたことを特徴とするベッド駆動システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、身体骨格の異常を改善する為に開発されたベッドに関する。すなわち、本発
明は身体の骨格の中心を構成する背骨の位置異常及び骨盤の位置異常、つまり仙骨と腸骨
の位置異常を矯正し、尾骨運動に伴う脳脊髄液循環（脳と脊髄を流れている体液循環）の
改善を目的とするためのベッドを提供する。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、側湾等の身体骨格である脊髄の不当な曲がりを矯正する方法としては、牽引
療法が一般的に行われている。牽引療法は、腰椎や頚椎を牽引し、各種の腰椎疾患や頚椎
疾患を治療しようとするもので、整形外科やリハビリテーションなどの分野で広く用いら
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れている。これに関する文献は数多く報告されている。
　また、加圧と牽引による減圧の両方を考慮した装置も開発されている。その中で、脳脊
髄液のポンピング作用に着目したものがある。特許文献１には、身体を直立・着席・或い
はうつ伏せとした状態で、頭部に対する牽引と押圧との両方を行える構成を備えた装置が
開示されている。
【特許文献１】特開平６－３８９９６号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　しかし、上記のような施術を受ける者は、脊椎等に故障部位を持っていることが多いた
めに、できるだけ楽な姿勢を取りながら施術を受けることが好ましい。ところが、仰向け
の状態で、頭頂部または足裏部に対する加圧及び除圧を行える装置は提供されていなかっ
た。
　本発明は、上記した事情に鑑みてなされたものであり、その目的は、仰向けとなった者
に対して、頭頂部または足裏部への加圧および除圧を行えるベッドを提供することにある
。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　頚椎、胸椎、腰椎、仙骨、尾骨（以後、これらをまとめて「背骨」という）は、椎骨と
軟骨が交互に連結された構造となっている。背骨の中には、脳脊髄液が流れている。
　従来の牽引療法では、椎骨と軟骨との連結状態が延びて、正常の状態に比べると軟骨が
引き延ばされた状態となる。この状態では、背骨内部の圧力が低下により減圧となる。そ
こで、加圧と減圧により軟骨が変形して収縮と膨張をすることにより、その周囲の組織液
循環を改善し、酸素を始めとする栄養素を吸収しやすくさせようという療法である。しか
し、牽引は骨の破壊を助長する結果になるので、牽引はしてはならないという考え方があ
る。
【０００５】
　また、椎間板ヘルニア等の異常では、椎骨－椎骨間の軟骨の一部が異常な圧迫を受ける
一方で、残りの部分は異常に膨張するという変則的な状態を呈する。すなわち、上下方向
で隣接する二つの椎骨が互いに背骨の湾曲方向へ押されることによって、湾曲方向へ軟骨
が突出してしまう。したがって、軟骨は変則的な変形をするため、周囲から吸収する栄養
素の密度は、圧迫される側では密の状態から粗の状態となり、軟骨に栄養素が十分に行き
渡らない。加えて、圧迫される側は、神経が圧迫され、疼痛となって現れることになる。
【０００６】
　これらの問題点を解決するために、本発明者は、仰向けになった者に対して、湾曲した
背骨を軽く加圧して開放することにより、身体に備わった恒常性維持機構を賦活させ、様
々な症状を改善させる事に成功し、基本的には本発明を完成するに至った。すなわち、本
発明は、頭頂部から足裏方向に加圧と除圧を繰り返し、軟骨の圧縮及び開放を行うことで
、軟骨のポンピング作用を人為的に形成し、軟骨に周囲組織から栄養を供給すると共に、
軟骨のポンピング作用によりその周辺の筋肉を含む組織を動かして体液循環の促進を図り
、背骨への栄養素の供給を盛んとし、背骨全体を丈夫なものとすることができる。
【０００７】
　こうして、上記課題を達成するための本発明に係るベッドは、身体を仰向けの状態とで
きる身体横置部と、加圧操作の際に頭頂部に当接する頭部当接部と、加圧操作の際に足裏
に当接する足部当接部とが備えられたものであって、前記頭部当接部または足部当接部の
うちの少なくともいずれか一方は、背骨方向に沿って前記両当接部が近接する方向に移動
することで背骨を加圧する加圧操作と、これとは逆方向に移動することで加圧を解除する
除圧操作とが可能な加除圧部とされていることを特徴とする。
【０００８】
　上記発明においては、加除圧部は、加圧力が３０ｇ～３０ｋｇの範囲で変更可能である
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ことが好ましい。或いは、加除圧部は、加圧力が、（体重－１５ｋｇ）～（体重＋１５ｋ
ｇ）の範囲で変更可能であることが好ましい。このように、加圧力を変更する方法として
は、例えば加除圧部に弦巻ばねを配置しておき、適当な加圧力が加わったときに、加除圧
部が減圧方向（加圧をする方向とは逆方向）に弾性的に待避する構成を採用することがで
きる。このとき、弦巻ばねのばね定数（単位長さあたりを縮ませるために必要な力。単位
系としては、例えばＮ／ｃｍ。）の適当なものを使用することにより、加圧力を変更する
ことができる。
　また、前記足部当接部は、足裏が踵方向から足先方向に向かって身体の前方向に傾斜す
ることが好ましい。この場合に、前記足裏の傾斜角度は、５度～４５度の範囲の所定の角
度に設定可能であることが好ましい。また、前記足部当接部は、足裏の傾斜角度を５度～
４５度の範囲で周期的に変化させることが好ましい。このように足部当接部の傾斜を制御
する構成としては、例えば足部当接部が適当な傾斜以上にならないように、傾斜防止部を
設ける構成、或いは実施例のように踵部分と足先部分とに、ばね定数の異なる弦巻ばねを
用いる構成などがある。また、足裏の傾斜角度を周期的に変化させる構成としては、例え
ばモータによって、足部当接部の傾斜角を強制的に変化させる方法がある。
　また、前記加除圧部は、加圧と除圧とを１分間あたりに、１回～３０回の間で繰り返す
ことが好ましく、１０回～１５回の間で繰り返すことが更に好ましい。本発明者の検討に
よれば、加圧と除圧とを１分間あたりに１２回で繰り返すことが最も良いことが分かった
。このため、１２回／分を目安として、周期を設定することが好ましい。
【０００９】
　また、前記加除圧部は前記足部当接部であると共に、足部当接部は、左右の足に対して
それぞれ設けられており、左右の足部加除圧部が交互に加圧及び除圧を行うことが好まし
い。
　また、前記加除圧部は、加圧と除圧とを周期的に行うことが好ましい。
　また、前記加除圧部は前記足部当接部であると共に、頭頂部の位置を固定する頭頂部位
置固定部を設けることが好ましい。頭頂部位置固定部としては、例えば本実施形態におい
て、頭部当接部をモータの駆動から切り離して移動しないように、その位置を固定した構
成が採用できる。
　また、骨盤の位置を固定する骨盤位置固定部を設けることが好ましい。この骨盤位置固
定部としては、例えば下記実施例中の位置ずれ防止ベルトを用いることができる。
　また、仙腸関節部分に振動を与える振動付与部を設けることが好ましい。この振動付与
部としては、例えば身体横置部において、臀部の下方あたり（仙腸関節の裏側）に振動を
与える板状のバイブレーション部材を備えることができる。
【００１０】
　また、前記身体横置部は、頭頂部が上方で足裏が下方となる垂直位置と、頭頂部と足裏
との高さ位置が等しくなる水平位置との間における一定の角度で固定可能とされているこ
とが好ましい。そのような構成としては、例えば本実施例のベッドにおいて、身体横置部
の頭側または足側の左右一対の足台を手動または適当な駆動装置（例えば、電導モータ）
によって、上昇または下降させるような構成がある。
　また、上記ベッドと、前記身体横置部に仰向けとなった身体の頭頂部の位置を検出する
位置検出手段と、この位置検出手段からの出力により前記加除圧部を頭頂部または足裏に
対する加圧操作及び除圧操作を行う際の所定の位置への移動を制御する加除圧制御手段と
、この加除圧制御手段による制御動作が所定の正常域の範囲で動作しているかを監視する
監視手段と、この監視手段からの出力信号が前記正常域の範囲から外れた場合には、前記
加除圧制御手段の動作を再始動可能な状態で停止する停止手段とを設けたことを特徴とす
るベッド駆動システムを提供することができる。この駆動システムによれば、安全かつ効
果的にベッドを駆動することができる。
　本発明は、従来の直接的な牽引を回避する為に開発されたものである。上記構成を備え
ることにより、加除圧部を用いて、徐々に負荷を上げつつ適当な負荷（例えば、体重の－
３０％～＋３０％程度の負荷）をかけながら加圧と除圧を繰り返し行い、脹脛のストレッ
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チを生理的範囲で行う事により、背骨を正常な状態にする事が可能となる。
【発明の効果】
【００１１】
　このように、本発明によれば、加圧操作を行うことにより、頭部当接部と足部当接部が
、それぞれ頭頂部及び足裏に当接して、背骨への加圧が行われる。また、除圧操作により
背骨への加圧が解除される（なお、この除圧操作は、従来の牽引操作とは異なり、背骨が
伸長する方向に引っ張っているわけではない。単に、加圧を解除しているに過ぎない。）
。この加圧操作時の圧力は３０ｇ程度から始め徐々に圧力を上げて行くようにする事が大
切である。なお、脊椎は構造的には、３０ｋｇ程度までの圧力に耐えるようになっている
が、施術の際には、個人に応じて、上述のように非常に小さな圧力から開始すべきである
。
　違和感や痛みを覚えた所で圧力を軽減させることにより、背骨の軟骨は膨張と収縮を繰
り返してポンピング作用を生じることにより周囲の体内から栄養素の吸収をし、背骨及び
周囲の筋肉が動く結果、体液循環を促進し、血行を盛んにして椎骨の栄養吸収を促進し、
かつ加圧と除圧により背骨を刺激し脳脊髄液循環を促進し、恒常性維持機構を賦活させ正
常状態に導く手助けをすることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１２】
　次に、本発明の実施形態について、図面を参照しつつ説明するが、本発明の技術的範囲
は、これらの実施形態によって限定されるものではなく、発明の要旨を変更することなく
様々な形態で実施することができる。また、本発明の技術的範囲は、均等の範囲にまで及
ぶものである。
　＜実施例１＞
　直径５ｃｍ、深さ２.５ｃｍのシャーレに、２５ｍＬの５％ＥＭＥ培地を注ぎ入れ、胎
児マウスの大腿骨を投入し、３８℃で７２時間培養した。培養中には、シャーレの表面に
ゴムのシールを張った。
　培養時に、次のように実験条件を変えて、培養を行った。
【００１３】
Ａ：シャーレの上にゴムのシールをただ単に貼ったもの（コントロール）
Ｂ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上に１ｇの加圧を７２時間行ったもの
Ｃ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上に１ｇの加圧と除圧を１分ごとに繰り返し
たもの
Ｄ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上に１ｇの加圧と除圧を５分ごとに繰り返し
たもの
Ｅ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上に１ｇの加圧と除圧を１０分ごとに繰り返
したもの
Ｆ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上に１ｇの加圧と除圧を３０分ごとに繰り返
したもの
Ｇ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上に１ｇの加圧と除圧を６０分ごとに繰り返
したもの
Ｈ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上から１ｇの牽引により減圧を７２時間行っ
たもの
Ｉ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上から１ｇの牽引により減圧を１分ごとに繰
り返したもの
Ｊ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上から１ｇの牽引により減圧を５分ごとに繰
り返したもの
Ｋ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上から１ｇの牽引により減圧を１０分ごとに
繰り返したもの
Ｌ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上から１ｇの牽引により減圧を３０分ごとに
繰り返したもの
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Ｍ：シャーレの上にゴムのシールを張りその上から１ｇの牽引により減圧を６０分ごとに
繰り返したもの
　培養後に、ヘマトキシリンエオジン染色を行い、大腿骨の骨密度、骨の生死、骨の増殖
を光学顕微鏡下で観察した。
　結果を表１に示した。
【００１４】
【表１】

【００１５】
　この結果から、短時間の加圧及び除圧を繰り返したほうが、効率よく骨の増殖が行われ
ることが判明した。また、牽引により減圧を行った場合には、骨が死んでしまうことが分
かった。一般に牽引療法では、一時的に痛みが緩和することが知られている。しかしなが
ら、牽引によって、骨がダメージを受けることが分かった。この試験結果は、重要な問題
を提起している。すなわち、牽引療法により一時的に痛みを緩和させたとしても、骨破壊
が起こり骨粗しょう症に陥る危険性があることを示している。なお、神経伝達において、
牽引により伸ばされた神経繊維から水分が減少し、神経伝達能が低下するため痛みの鈍麻
が起こるとする説がある。
　このように、短時間のうちに加圧及び除圧を行うことにより、骨に対して良好な効果を
得られることが分かった。
【００１６】
　＜実施例２＞
　本発明者は、上記結果を受けて、次のようなベッドを開発した。
　次に、本実施形態のベッドの構成について、詳細に説明する。図１は、ベッド１の全体
を示す斜視図である。このベッド１には、身体を仰向け状態とできる身体横置部２と、頭
頂部に当接する頭部当接部３と、足裏に当接する足部当接部４とが設けられている。頭部
当接部３及び足部当接部４は、後述するモータ５（加除圧装置）の駆動によって、互いに
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近接する方向（加圧操作を行う方向。以下には、「加圧方向」という。）及び離間する方
向（除圧操作を行う方向、以下には、「除圧方向」という。）にスライド移動する。身体
横置部２の四隅からは下方に向かって足台７が垂下しており、身体横置部２を適当な高さ
（例えば、床面から約８０ｃｍ～１００ｃｍ程度の高さ）に保持している。また、身体横
置部２において、頭部側の下方には、モータ５の駆動を制御するスイッチ６が設けられて
いる。スイッチ６は、モータ５のオン・オフの制御と共に、両当接部３、４が１分間に１
回～３０回の間で加圧と除圧を繰り返すように周期の制御を行うことができるようになっ
ている。
【００１７】
　図４には、ベッド１の裏面側を示した。ここには、モータ５と、両当接部３、４を加圧
方向及び除圧方向にスライドさせるスライド機構８、９が設けられている。スライド機構
８、９は、それぞれ足部当接部４及び頭部当接部３をスライド可能に構成されている。身
体横置部２の裏面において、ほぼ中央位置には、長手方向に沿って一対の支持部材２９が
固定されている。両支持部材２９の中央位置を架設する架橋部材３０には、モータ５が取
り付けられている。モータ５の回転軸には、チェーン１０がかけられており、そのチェー
ン１０は操作軸１１を回転可能に連結している。操作軸１１は、支持部材２９のそれぞれ
に固定された左右一対の軸受１２によって、身体横置部２の裏面側に軸支されている。操
作軸１１の両端部には、大小一対の回転輪１３、１４が固定されている。
【００１８】
　このうち、大径の回転輪１３には、スライド機構８をスライドさせるクランク軸１５の
一端が軸支されている。また、クランク軸１５の他端は、スライド軸１６の一端に軸支さ
れている。更に、スライド軸１６の他端は、箱部１７の一方の壁を貫いて内側に進入して
おり、ここには円筒軸１８が固定されている。円筒軸１８の他端側（身体横置部２の外端
側）には、位置決めボルト１９の一端がネジ止めされている。位置決めボルト１９の他端
は、箱部１７の外方の壁を貫いて外側に飛び出しており、ここには回転ハンドル２０が固
定されている。
【００１９】
　この回転ハンドル２０を適当に回転操作することにより、図５及び図６に示すように、
円筒軸１８の位置を箱部１７の内部で適当な方向に移動させることができる。これにより
、加圧操作及び除圧操作を行う前に、身体の大きさに合わせて、頭部当接部３の位置を適
当に設定することができる。
　また、長方形の箱部１７の左右両側には、一対のスライド壁部２１が設けられている。
スライド壁部２１は、身体横置部２の底面に固定されている。箱部１７の外壁とスライド
壁部２１の内壁との間はスライド可能に係合されている。また、箱部１７において、外方
端部（身体横置部２から突出する側）には、溝状の装着孔部４１が設けられている。ここ
には、後述の支持部３１、４３の下端部が収容可能とされている。
【００２０】
　他方のスライド機構９においては、上記スライド機構８と同様の構造が設けられている
。その作用は、両スライド機構８、９において、同様であるため、説明の重複を避けるた
め、構造の名称を簡単に述べるに留める。スライド機構９には、その一端を回転輪１４に
軸止めされたクランク軸２２と、スライド軸２３と、箱部２４と、円筒軸２５と、位置決
めボルト２６と、回転ハンドル２７と、一対のスライド壁部２８とが設けられている。
　前述のように、モータ５の駆動によって回転する操作軸１１の両端には、図７及び図８
に示すように、大小一対の回転輪１３、１４が備えられている。回転輪１３、１４のそれ
ぞれに軸止めされたクランク軸１５、２２は、操作軸１１に対して、対称的な位置に取り
付けられている。
【００２１】
　すなわち、図７に示す位置では、両クランク軸１５、２２の取付部１５Ａ，２２Ａは、
操作軸１１を挟んで最も遠い位置となっている。この位置では、クランク軸１５、２２に
よってスライド移動する箱部１７、２４は、図９に示すように、身体横置部２から外方に
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最も飛び出す方向に移動している(なお、図９においては、箱部１７のみを示すが、反対
側の箱部２４においても同様の動きをしている。図１０に示す位置においても同様である
。）。このとき箱部１７、２４の先端位置に取り付けられた両当接部３、４は、最も離間
した位置（除圧方向において最も離れた位置）にある。
【００２２】
　一方、図８に示す位置では、両取付部１５Ａ，２２Ａは、操作軸１１を挟んで対称的な
位置にある。この位置では、箱部１７、２４は、図１０に示すように、（図９に示す位置
に比べると）身体横置部２の内側に待避した方向に移動している。このとき、両当接部３
、４は、最も近接した位置（加圧方向において最も近接する位置）にある。
　なお、回転輪１３、１４の外径が異なるため、クランク軸１５、２２によってスライド
移動する両当接部３、４のスライド幅は異なっている。本実施形態においては、後述する
ように、いずれの箱部１７、２４の先端についても、いずれの当接部３、４を装着するこ
とができるように構成されている。このため、使用態様に応じて、頭側または足側のいず
れの移動幅を大きく設定することもできる。一般的には、頭部当接部３よりも足部当接部
４の移動幅を大きく設定することが好ましい。すなわち、使用時には、頭よりも足裏の方
が変移しやすいことから、好ましい実施形態となるからである。
【００２３】
　次に、図１１～図１４を参照しつつ、頭部当接部３の構成について説明する。頭部当接
部３は、密封された袋状に成形されており、頭頂部の形状に合わせて適当に湾曲されてい
る。頭部当接部３の内部には、頭頂部に対して適当な圧力を与えることができる圧力物質
（例えば、ゴム等の弾性体、布・紙等にゴムコーティングされたもの、塩化ビニル・ポリ
エチレン等のように気密性を有するもの、その他に頭部当接部の変形を保持し適度な面圧
力を頭部に加えることが可能な物質、例えば、水・水銀等の液体、砂・砂鉄等の粉粒体、
ゼラチン等のゲル状物質等を使用することができる）が充填されている。頭部当接部３の
裏面側には、箱部１７、２４に連結する支持部３１が設けられている。両部３、３１の間
は、左右一対の連結ボルト３２によって連結されている。
【００２４】
　すなわち、頭部当接部３の裏面は、固定板３３によって固定されており、この固定板３
３から、連結ボルト３２が突設されている。一方、支持部３１に設けられた挿通孔（図示
せず）に、連結ボルト３２が挿通された後、補強部材３４を挿通させ、端部からナット３
７を締め付けることにより、頭部当接部３と支持部３１とが固定されている。頭部当接部
３は、最大でナット３７が補強部材３４に当接するまで、支持部３１から離間することが
できる（図１１及び図１２には、頭部当接部３が押圧力を受けて、スプリング３６を弾性
変移させつつ、支持部３１の方向に変移した状態を示している）。
【００２５】
　両連結ボルト３２において、両部３、３１の間には押圧板３５が装着されている。押圧
板３５には、連結ボルト３２を挿通させる孔部（図示せず）が設けられており、ここに連
結ボルト３２が挿通されている。また、連結ボルト３２を挿通させるスプリング３６が、
両板３３、３５の間に挟みつけられた状態で取り付けられている。支持部３１において、
両ボルト３２の中央位置には、外方（図１２において下側）から、位置決めボルト３８が
回し付けられている。この位置決めボルト３８の先端は、押圧板３５の中央に当接してい
る。位置決めボルト３８の逆端部に設けられたハンドル３９の回転操作によって、ボルト
３８の突出長さを変更することで、押圧板３５の位置を変えることができる。
【００２６】
　押圧板３５の位置を固定板３３に近づけると、スプリング３６の圧縮力が大きくなるの
で、頭部当接部３が頭部から受ける力に対する抗力が強くなる。使用感に応じて、ボルト
３８を適当な位置とすることができる。
　支持部３１の下端部には、下方に開放する当接回避溝４０が設けられている。支持部３
１の下端は、箱部１７、２４の端部に設けられた装着孔部４１に挿入可能となっている。
当接回避溝４０は、箱部１７、２４に装着された位置決めボルト１９、２６との当接を回
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避する。支持部３１が装着孔部４１に挿入された後に、固定ネジ４２を締め付けることに
より、支持部３１が箱部１７、２４に固定される（図１４を参照）。
【００２７】
　次に、図１５～図１９を参照しつつ、足部当接部４の構成について説明する。足部当接
部４は、足裏全体に当接可能な大きさとされており、頭部当接部３よりも大きく成形され
ている。足部当接部４の表面はほぼ平坦状とされており、その内部には、足部に対して適
当な圧力を与えることができる圧力物質（例えば、ゴム等の弾性体、布・紙等にゴムコー
ティングされたもの、塩化ビニル・ポリエチレン等のように気密性を有するもの、その他
に頭部当接部の変形を保持し適度な面圧力を頭部に加えることが可能な物質、例えば、水
・水銀等の液体、砂・砂鉄等の粉粒体、ゼラチン等のゲル状物質等を使用することができ
る）が充填されている。足部当接部４の裏面側には、箱部１７、２４に連結する支持部４
３が設けられている。両部４、４３の間は、左右一対及び下部中央の合計３本の連結ボル
ト４４、４５によって連結されている。足部当接部４の裏面には、固定板４６が設けられ
ており、この固定板４６の所定位置には、３個の軸支部４７が設けられている。
【００２８】
　各軸支部４７には、連結ボルト４４、４５の一端に取り付けられた軸支部４８が軸止め
されている。これにより、ボルト４４、４５と、固定板４６とは互いに、図１６に示すよ
うな傾斜方向（仰向けに寝た者の足裏が踵方向から足先方向に向かって身体の前方向に傾
斜する方向）に傾くことができる。支持部４３の上部において、左右一対に設けられた挿
通孔（図示せず）には、連結ボルト４４が挿通された後、補強部材４９を挿通させ、端部
からナット５０を締め付けることにより、足部当接部４と支持部４３とが固定されている
。足部当接部４は、最大でナット５０が補強部材４３に当接するまで、支持部４３から離
間することができる。下方の連結ボルト４５は、支持部４３の下方に設けられた挿通孔（
図示せず）に挿通された後、端部にナット５０を回し付けることにより、抜止めがされて
いる。
【００２９】
　連結ボルト４５の周囲には、スプリング５１が装着されている。このスプリング５１は
、軸支部４８と支持部４３との間に僅かに押圧された状態で挟みつけられており、足部当
接部４が図１６に示すように傾斜したときには、元の位置（図１５）に戻る方向に付勢す
る。
　また、上側の連結ボルト４４において、両部４、４３の間には押圧板５２が装着されて
いる。より詳細には、押圧板５２には図示しない挿通孔が設けられており、その挿通孔に
両連結ボルト４４が挿通されている。連結ボルト４４の周囲には、押圧板５２と軸支部４
８との間に挟みつけられるスプリング５３が取り付けられている。
　スプリング５３は、スプリング５１よりも強い弾性係数を備えており、弾性変形し難く
なっている。このため、ベッド１の使用時には、足先部分が大きく曲がりやすいようにな
っている（図２３を参照）。
　また、支持部４３において、両ボルト４４の中央位置には、外方（図１５において左側
）から、位置決めボルト５４が回し付けられている。
【００３０】
　位置決めボルト５４の先端は、押圧板５２に当接している。位置決めボルト５４の逆端
部に設けられたハンドル５５の回転操作によって、ボルト５４の突出長さを変更すること
で、押圧板５２の位置を変えることができる。ハンドル５５を左右いずれかの方向に回す
ことにより、ボルト５４を適当な位置として、足部当接部４の使用感を良好にできる。支
持部４３の下端部には、下方に開放する当接回避溝５６が設けられており、箱部１７、２
４の端部に設けられた装着孔部４１に挿入する際に、位置決めボルト１９、２６との当接
を回避する。支持部４３が装着孔部４１に挿入された後に、固定ネジ４２を締め付けるこ
とにより、支持部４３が箱部１７、２４に固定される（図１９を参照）。
　また、身体横置部２の下端部分（足部が位置する端縁）には、図２０に示すように、左
右両端部に一対の留め具６０が設けられている。留め具６０は、平板状の部材によって形



(10) JP 4705533 B2 2011.6.22

10

20

30

40

50

成されており、その一端側は身体横置部２の下端部分に係止ボルト６１によって軸止めさ
れている。こうして、留め具６０は、係止ボルト６１を回転中心として、矢印ＳまたはＴ
方向に回転移動することができる。留め具６０を使用しない場合には、身体横置部２の内
側の退避位置にあり（図２０の一点鎖線で示すものを参照）、使用する場合には、矢印Ｔ
方向に回転させられて、身体横置部２から側方に飛び出す使用位置（図２０の実線で示す
ものを参照）に至る。なお、使用位置から退避位置とするには、矢印Ｓ方向に回転させる
。
【００３１】
　留め具６０の他端側には、係止孔６２が開口されており、ここには骨盤の位置ずれを防
止する位置ずれ防止ベルト６３（本発明における骨盤位置固定部に該当する）から延出さ
れる係止具６４の一端が固定可能とされている。位置ずれ防止ベルト６３は、図２１に示
すように、ベルト本体６４と、このベルト本体６４の周囲を取り巻く保護部材６５とから
構成されており、身体の腸骨上部から股関節下部の周囲に巻き付き可能とされている。ベ
ルト本体６４の両端部には、互いに係止可能な面ファスナー（図示せず）が設けられてい
る。また、ベルト本体６４の途中において、ちょうど腰骨の外方に位置するところには、
ベルト本体６４の長手方向に対して直交する外方に向かって、左右一対のフック金具６６
が延設されている。実際に使用する際には、位置ずれ防止ベルト６３を所定の位置に巻き
付けた上で、左右のフック金具６６と、留め具６０の係止孔６２との間に、左右で同じ弾
性力を備えた弦巻ばねを備えた牽引具６７を取り付ける（図２２等を参照）。このときに
は、留め具６９は使用位置（図２０の実線で示す位置）に回転移動させておく。位置ずれ
防止ベルト６３を用いることにより、施術中に身体の位置が上下或いは左右方向に位置ず
れしてしまう事態を回避することができるので、ベッド１の効果がより良好に発揮される
。なお、施術者によっては、この位置ずれ防止ベルト６３を使用しないで済むこともある
。
【００３２】
　次に上記のように構成された本実施形態の作用及び効果について説明する。
　図２０に示すように、加除圧処置を受ける者は、身体横置部２の上面に身体を仰向け状
態として所定の位置につく。ここで身体を伸ばした状態で、両当接部３、４が除圧位置（
図７に示す位置）にあるときに、頭部と足裏部に軽く当接するように、回転ハンドル２０
、２７で箱部１７、２４の位置を調節する。スイッチ６をオンとして、モータ５を駆動さ
せ、両当接部３、４を加圧方向及び除圧方向に移動させる。このとき、スイッチ６では、
モータ５の回転数を加除圧の周期が１分間に１回～３０回の間で適当に調節することがで
きる。
【００３３】
　両当接部３、４が加圧方向に移動すると、図２１に示すように、頭部及び足裏部が背骨
を縮める方向に移動し加圧操作を行う。このとき、足部当接部４では、足裏が踵方向から
足先方向に向かって体の前方向に傾斜する。一方、両当接部３、４が除圧方向に移動する
と、この加圧状態が解除されると共に、足裏の傾斜も解除される。
　この加圧・除圧操作を繰り返すことにより、軟骨にはポンピング作用が生じて周囲の体
内から吸収する栄養素の密度が、密の状態から濃密な状態となる。また、このポンピング
作用により、背骨及び付近の筋肉や椎骨動脈が刺激されて血行が良好となり、椎骨への栄
養供給が良好となる。こうして、背骨は全体として正常な湾曲状態になるように刺激され
る。
【００３４】
　このように、本実施形態によれば、加圧操作を行うことにより、頭部当接部３と足部当
接部４が、それぞれ頭頂部及び足裏に当接して、背骨への加圧が行われる。また、除圧操
作により背骨への加圧が解除される。加圧操作時の圧力は３０ｇ程度から始め徐々に圧力
を上げて行くようにする事が好ましい。このとき、違和感や痛みを覚えた所で圧力を軽減
させることにより、背骨の軟骨は膨張と収縮を繰り返してポンピング作用を生じることに
より周囲の体内から栄養素の吸収をし、背骨及び周囲の筋肉が動く結果、体液循環を促進
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し、血行を盛んにして椎骨の栄養吸収を促進し、かつ加圧と除圧により背骨を刺激し脳脊
髄液循環を促進し、恒常性維持機構を賦活させ正常状態に導く手助けをすることができる
。
【００３５】
　＜変形例＞
　なお、上記実施例においては、次のように構成の一部を変更して実施することができる
。
　上記実施例では、両当接部３、４が共に移動して、加圧・除圧を行うように構成されて
いるが、本発明によれば、頭部当接部または足部当接部のいずれか一方が加圧・除圧を行
う加除圧部であればよい。
　両当接部３、４の加圧力は、３０ｇ～３０ｋｇの範囲で変更可能であるように構成する
ことができる。また、両当接部３、４の加圧力は、（体重－１５ｋｇ）～（体重＋１５ｋ
ｇ）の範囲で変更可能であるように構成することができる。このように、加圧力を変更す
る構成としては、例えばスプリング３６、５１、５３のばね定数を変更したものを用いる
構成、或いは実施例３のようにコンピュータ制御による構成などが例示される。このよう
に、加圧力を被施術者によって適度に変更可能とすることにより、被施術者の身体に応じ
た加除圧を行うので、より効果的な施術を行える。
【００３６】
　本実施形態において、下側のボルト４５の適当な位置に支持部４３と当接することによ
り、それ以上の傾斜を規制する傾斜角規制部材を設けることができる。そのような例とし
ては、例えばボルト４５の長さ方向に適当にねじ穴を設け、このねじ穴に対してボルト４
５の径方向に張り出すボルトを回し付けるという構成を採用することができる。このとき
、足裏の傾斜角度が、５度～４５度の範囲の所定の角度に設定することが好ましい。
　また、足裏の傾斜角度が５度～４５度の範囲で周期的に変化させるように構成すること
ができる。
　足部当接部４は中央に一つのみ設けられているが、本発明によれば、足部当接部を左右
の足に対してそれぞれ設け、左右の足部加除圧部が交互に加圧及び除圧を行うように構成
することができる。そのようにすれば、ポンピング作用をより効率良く行うことができる
。
　本発明によれば、頭頂部の位置を固定する頭頂部位置固定部を設けることができる。そ
のような構成としては、例えば頭部当接部３に頭部が嵌り込むヘルメット状の部材を設け
、頭頂部の移動を規制するようにすることができる。
【００３７】
　本発明によれば、仙腸間接部分に振動を与える振動付与部を設けることができる。その
ような構成としては、例えば、身体横置部２において、臀部の下方あたり（仙腸関節の裏
側）に振動を与える板状のバイブレーション部材を備えることができる。このバイブレー
ション部材は、身体横置部２の上面側に埋設した状態で一体に設けることもできるし、身
体横置部２とは別体として構成することもできる。
　本発明によれば、身体横置部は、頭頂部が上方で足裏が下方となる垂直位置と、頭頂部
と足裏との高さ位置が等しくなる水平位置との間における一定の角度で固定可能となるよ
うに構成することができる。
【００３８】
　＜実施例３＞
　次に、例えば実施例２のベッド１を効果的に駆動させるベッド駆動システムの構成につ
いて、図を参照しつつ説明する。なお、実施例２と同様の作用を奏する構成については、
同一の符号を用い、説明を省略する。
　図２４には、ベッド駆動システムの構成図の概要を示した。頭部当接部３及び足部当接
部４には、それぞれ頭頂部の位置及び足部の位置を検出する位置センサー（位置検出手段
）７５と、加圧力を検出する圧力センサー（圧力検出手段）７６とが備えられている。各
センサー７５、７６からの出力信号は、それぞれコンピュータ７０に入力される。コンピ
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ュータ７０には、ＣＰＵ、ＲＯＭ、ＲＡＭ等が設けられている（図示せず）。このコンピ
ュータ７０が、加除圧制御手段７２、監視手段７３、及び停止手段７４を兼ねる構成とな
っている。すなわち、コンピュータ７０は、頭頂部及び足部に対する加圧操作及び除圧操
作を行う際に各当接部３、４を指定の位置に移動させる加除圧制御手段７２（モータ５の
動作制御）と、この制御動作が所定の正常域の範囲で動作しているか否かを監視する監視
手段７３と、監視手段７３からの出力信号が正常域から外れた場合に、モータ５の動作を
再始動可能な状態で停止させる停止手段７４とを兼用している。なお、各センサー７５、
７６からの信号、及びモータ５の停止信号は、それぞれＩＯポート７１を介して、入力ま
たは出力されるようになっている。
【００３９】
　次に、図２５を参照しつつ、コンピュータ７０の正常時の動作フローについて説明する
。システムを駆動させると、まず初期条件（動作時間、動作周期、加圧力及び位置の正常
域など）を入力する（Ｓ１００）。次に、頭頂部及び足部の位置を各センサー７５からの
入力信号により検出し（Ｓ１０２）、圧力センサー７６からの入力信号により加圧力を検
出する（Ｓ１０４）。次に、位置信号に基づき、加除圧の制御を行う（Ｓ１０６）。最後
に、初期条件に入力した所定の時間（或いは、所定の回数）が経過していない場合には、
Ｓ１０２に戻り、経過した場合には、駆動を終了する（Ｓ１０８）。こうして、位置情報
（或いは、加圧力情報）が正常域から外れない場合には、正常運転を完了する。
　次に、図２６を参照しつつ、異常判定ルーチンについて説明する。このルーチンは、Ｃ
ＰＵに対する割り込み処理（例えば、数ミリ秒ごとの割り込み処理）によって実施される
。ルーチンが開始すると、位置信号及び圧力信号が所定の正常域にあるか否かが判断され
る（Ｓ１１０）。ここで、正常域にある場合には、ルーチンを終了する。
【００４０】
　一方、位置信号及び圧力信号が所定の正常域から外れた場合には、停止信号を出力し（
Ｓ１１２）、モータ５の駆動を停止させると共に、制御動作を停止（Ｓ１１４）して、ル
ーチンを終了する。システムが異常終了した場合には、全てのデータ（例えば、動作時間
、動作回数、加圧力情報、位置情報など）をリセットして、初期状態に戻して再度新たな
駆動を開始することもできる。しかし、本実施形態においては、これらのデータを記録し
た状態で、再始動が行えるようになっている。異常終了がかかると、動作補助者が両当接
部３、４の位置、その他の異常個所を正常に戻し、リセットスイッチを始動させる。する
と、システムは、図２５中の丸矢印Ａの位置から再始動を開始する。
　このように、本実施形態によれば、本発明のベッドをコンピュータ７０により、円滑に
駆動することができる。
【図面の簡単な説明】
【００４１】
【図１】本実施形態におけるベッドの全体を示す斜視図である。
【図２】ベッドの平面図である。
【図３】ベッドの側面図である。但し、身体横置部から上側のみを示す。
【図４】ベッドの底面図である。
【図５】回転ハンドルによって、箱部が内側（身体横置部からの突出長さが短くなる側）
に位置するようにしたときの様子を示す底面図である。
【図６】回転ハンドルによって、箱部が外側（身体横置部からの突出長さが長くなる側）
に位置するようにしたときの様子を示す底面図である。
【図７】両当接部が除圧方向にあるときの回転輪とクランク軸との位置関係を示す底面図
である。
【図８】両当接部が加圧方向にあるときの回転輪とクランク軸との位置関係を示す底面図
である。
【図９】当接部が除圧方向にあるときの筒部の位置を示す底面図である。
【図１０】当接部が加圧方向にあるときの筒部の位置を示す底面図である。
【００４２】
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【図１１】頭部当接部の側面図である。但し、頭部当接部が押圧力を受けて、スプリング
が弾性変形されて、縮んでいる様子を示している（図１２においても同じ）。
【図１２】頭部当接部の平面図である。
【図１３】頭部当接部の背面図である。
【図１４】頭部当接部を箱部に組み付けたときの側面図である。
【図１５】足部当接部の側面図である。
【図１６】足部当接部の下面側が押圧力を受けて傾斜したときの様子を示す側面図である
。
【図１７】足部当接部の平面図である。
【図１８】足部当接部の背面図である。
【図１９】足部当接部を箱部に組み付けたときの側面図である。
【図２０】留め具の構造を示すベッドの下端部分を示す図である。
【図２１】位置ずれ防止ベルトの平面図である。
【図２２】両当接部が除圧位置にあるときの様子を示すベッドの側面図である。但し、身
体横置部の上部を示す（図２３においても同じである）。
【図２３】両当接部が加圧位置にあるときの様子を示すベッドの側面図である。
【図２４】ベッド駆動システムの概要を示す構成図である。
【図２５】システムが正常に駆動しているときの動作フローである。
【図２６】システムの異常検出ルーチンの動作フローである。
【符号の説明】
【００４３】
１…ベッド
２…身体横置部
３…頭部当接部（加除圧部）
４…足部当接部（加除圧部）
５…モータ（加除圧装置）
８…スライド機構
９…スライド機構
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