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要介護の原因となる疾病の比率
平成28年国民生活基礎調査
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16.2%

83.8%

l 要介護となる8割以上が、75歳以上の高齢者
l 75歳以上での原因として最も多いのは認知症
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アルツハイマー
型認知症
67%

血管性認知症
19%

レビー小体型認知症
5%

前頭葉側頭葉変性症
1%

アルコール関連
1%

混合型認知症
4%

その他
3%
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アルツハイマー病のアミロイドカスケード仮説
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ITLUT
四角形



Nun Study
• ケンタッキー大学で行われた加齢とアルツ
ハイマー病に対する研究

• 678の篤志修道尼を対象に、認知機能と健康
状態を経時的にフォローし、死後に脳を病
理解剖

• 102歳で亡くなったメアリー尼は、脳に神経
原性繊維および老人斑が多数あり、病理所
見はアルツハイマー病であったにも関わら
ず、死の直前のMMSEのスコアは27であり
、記憶力は正常で、社会性にも問題が無か
った
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ITLUT
四角形
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NOSS
西川右近氏の活動・デイケアにて



NOSS by Pepper
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図. Pepperレクに対するアンケート結果

(cm)

P = 0.05

P = 0.003
P < 0.001
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杖ロボットの開発

通常歩行 振幅 5.15 杖での歩行 振幅 2.18

壁に手を付いての歩行 振幅 2.55 杖ロボット 振幅 1.84

１．ライトタッチ効果の検証
杖ロボットの操作者の重心動揺を検証

下記の４種の状態で重心動揺を計測

２．杖ロボットの軽量化

従来型 5.2kg

軽量型 2.0kg

階段の移動や高齢者の
使用を考慮し軽量化

杖ロボットにより重心動揺が抑えられた
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