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1 .発明の名称、

?γ サージ機

2 .特 許請求の範囲

( 1 )一 対 の 鳩 療 子 と 、 両 施 療 予 を 上 下移動させ

る移動手段と、両施療子の間柄を変更する幡変更

手段と、両施療子の突出量を変更する突出量変更

手段とを備えるとともに、予め設定されたプログ

ラムに従った動作位置や動作時間等で施療子によ

る施療動 作 を 順 次 笑 行 さ せ る 自 動 施 療 機能と、使

用者の屑位置の設定手段の出力に応じて施療子の

上下方向に お け る 動 作 位 置 を 補 正 す る 補正機鰐と

を有 する市IJ御回路を備えている?ッサージ機にお

いて、常IJ:御回路 l土屑位置の設定手段によ って設定

される上下位置で且つ幡が広く、突出量が最大の

位置に施療子を位置させる屑位置確認機能を兵備

しているニとを特徴とする ?γ サーツ機。

3 .発 l拐の詳細な説明

[産業上の利用分野]

本発明は施療子を上下方向と I幡方向とに移動自

在とするとともに、施様子の突出量も可変とした

?ッサージ機であ t)、しかも予め設定されたプロ

グラムに基づいて複数箇所での焔療動作を順次実

行する自動施療機能を備えている?ッサージ機に

関するものである。

{従来の技術]

予め設定されたプログラムに基づいて自動的に

複数筒所での施療動作を順次笑行していく自動施

療機能を有するマッサージ機では、繁雑な操作を

Eき す る こ と な く 、 各 部 の 7 ッサークを得ることが

できるために、焔療効果の高いものとなる。

{発明が解決しようとする課題]

しかし、使用者の座高によって変化する肩位置

に応じて動作位置の補正がなされるようにしてお

かなくては、使用者の肩位置が変化した時、適切

な 7 ッサージが得られなくなってしまう。係に、

施療子の突出量を可変として、屑に対する 7γ サ

ーグを上方から行なえるようにしたものでは、少

しでも施療子の上下位置がずれると良好なマッサ

-2-



ージを得ることができない。

本 発明はこのような点に鑑み為されたも の で あ

り、その目的 と す る と こ ろ は 屑 位 置 合 わ せを的確

に行なうことができて、自動施療の機能を有効に

発 揮 さ せ ることができる 7 ッサ}ジ機を提供する

にある。

[課題を解決するための手段}

しかして 本 発 明 は 、 一 対 の 施 療 子 と 、 両施療子

を上下移動させる移動手段と、両施療子の 間隔を

変更する嘱変更手段と、両施療子の突出量を変更

す る 突 出 量変更手段とを備えるとともに、予め設

定されたプログラムに従った動作位置や動作時間

等 で 焔 療 子による施療動作を順次笑行させ る 自 動

施 療 機 鰐 と、使用考の屑位置の設定手段の出力に

応じて施療子の上下方向における動作位置を補正

する補正押聖書Eとを有する制御回路を備えて い る ?γ

サ ー ジ 機 において、制御回路は屑位置の設定 手 段

によって設定される上下位置で且つ幅が広く、突

出量が最大の位置に施療子を位置させる屑位置確

認機能を具備していることに特徴を有している。
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8 6の 伸 縮 で背もたれ 8 4をリクライニングさせ

得るようにしたもので、背もたれ 8 4の両倶11フレ

ーム 8 5には夫々断面コ字型で関口面が対 向 す る

一対のレール 90 • 9 0が間着されている。また

背もたれ 84の上端にはヘッドレスト 88が設け

られ、背もたれ 84の前面にへ γ ドレスト 88に

至 る ま で 設 けられているカバーシートの背面両側

に は、支持帯 8 9が上下方向に夫々配設されてい

る。前記一対のレール 90 • 9 0の関口縁には夫

々 ラ ッ ク 9 1 • 9 1が長手方向に沿って固着され

て お り 、 両 レール 90 • 9 0問 に こ の レ ー ル 90 

内を転勤する ころ 18と、ラ y ク 9 1に噛み合う

ピニオン 17とを備えている 7 ッサ}グ機が架設

されている。

-;;> ."サージ機は、第 9図に示すように、一緒に

モータプロ γ ク 20を、他織に減速機プロック 1

9を備えて、こ れ ら 両 プ ロ ァ ク 20 • 1 9から上

記ころ 18や回転駆動されるピニオン 17を突殺

したもので、阿 ブ ロ ッ ク 20 • 1 9問には主輸 1

とねじ輸 14と補助事由 13と が 架 設 さ れ て いる。
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[作用]

本発明によれば、施療子の屑位置合わせが、施

療子の突出量が最大で且つ 1憶が広い状態でなされ

るために、施療子の位置が適切かどうかを使用者

が的確に認識することができる。

[実施例]

以下本発明を図示の実施例に基づいて詳述す る。

まず、-;;>. " サ ー ジ 械 の 機 構 的 な 点 に つ い て 説 明す

ると、ニの 7 ・y サージ機は椅子の背もたれやベッ

ド等の施療台内に組み込まれて背もたれやベッド

に沿った施療子の移動を自在としているもので、

ここでは第 8図 に 示 す よ う に 、 椅 子 の リ ク ラ イニ

ング自在とされている背もたれ内に組み込んだも

のを示している。

この椅子はパイプで枠組みした下部枠 8 1に座

部 8 2とひじ掛け 8 3とを設けるとともに、背 も

たれ 8 <1のフレーム 85の下部を下部枠 8 1に枢

着し、フレーム 85の下端と下部枠 8 1間にガス

スプリング 86を取り付けて、ひじ掛け 83側面

に 設 け た レ パ ー 8 7の操作によるがススプリング
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そして禰ブロック 20 • 1 9によって両織が支持

されている補助輸 13には、この補助輸 13に対

して回転自宅Eとされている一対の回転板 15 • 1 

5を介して、主軸 1やねじ軸 14並ぴに補助軸 1

3と平行な回転車由 12が取り付けられて、補助輸

1 3のまわりを回転職 12が回転自在となるよう

にされている。一対の回転板 15 • 1 5で両織 が

支 持 さ れ て い る と と も に 回 転 板 15に対して回転

自在とされている回転車由 12は、偏心方向が互い

に逆とされている一対のクランク輸 12a.12b

を軸方向につないだものとして形成されて偏心部

材?として機能するものであり、両靖の非偏心部

12d，12eが回転板 15で支持されている。

モータプロ y ク 20に納められたそータ l主、主

軸 1、ねじ輸 14、回転軸 12、ピニオン 17の

各回転駆動を行なう他、補助輸 13の ま わ り の回

転車自 12の回転駆動を行なう。すなわち、モ}タ

プロック 20の下方に突出するモータの出力輸 に

裳着されたプーリ 28に、減速機プロック 19外

面に配殺された被駆動制I3 1がベルト 29とプー
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リ 30とを介して接続されており、また被駆動車自

3 1と滅速機プロック 19内の減速機構 部とが、

クラッチ 33と、プーリ 34 • 3 6及びベルト 3

5とで接続されている。減速機プロック 19内の

減速機構昔日(図示せず)は、減速部と、複数のクラッ

チ部とで構成されており、クラ γ チ 33が接続さ

れ て い る際、主軸 1、ねじ輸 14、 あ るいはピニ

オン 17にモータ出力を選択的に伝達する 。 ま た

被駆動輪 31にはクラ γ チ 32とプ}リ 37、ベ

ルト 38、プーリ 39、ウォーム 40 とを介して、

補 助 軸 13に 装着されたウォームホイール 41が

接続され ており、ウォームホイール 41と一体の

ギア 42が回転車由 12の非偏心部 12 dに固着さ

れたギア 4 3に l絡み合っている。クラ y チ 3 2が

接続されると、モータ出力は上記の各部 材 を 介 し

て回転判11 2に 伝 え ら れ 、 回 転 職 12はその剥!ま

わりの回 転 を 行 な う 。

更にモータプロック 20の外面には、プーリ 2

1 • 2 3とベルト 22とクラッチ 24とを介して

モータに接続された送りねじ 2 5が配設さ れ て お
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4と螺合している。また、各連絡アーム 6 • 6は、

ねじ納 14におけるねじ方向が逆とされている部

分に夫々螺合していることから、ねじ軸 14の回

転に伴なって、両連結アーム 6• 6は一 対 の 内 輪

2 • 2を互いに接近させたり遠ざけたりする。

上記各外輪 3 • 3には、夫々アーム 4 • 4の中程

が固着されている。そして各ア}ム 4先 端の屈曲

部には、アーム 4に対して遊転自在とされたロー

ラ状の施療子 5が夫々取り付けられており、一方

のアーム 4の他織は、連結リンク 8と 球体 70と

を介して回転車由 12のクランク軸 12 aに、他方

のア}ム 4の他織は連結リンク 8 と球体 7 0 とを

介して回転車由 12のクランク軸 12 bに連結され

ている。 ここにおける球体 70は、回転車砲 12に

対して輸 方 向 に ス ラ イ ド 自 在 に 取 り 付 けられたも

ので 、 連結リンク 8とクランク軸 12a.12bと

の係合は 連 結 リ ン ク 8の一織で球体 70をつつむ

ことによりなされている。このために、 連結リン

ク 8はクランク勅 12a.12bに対して 3次元的

回動が自在となっており、更に連絡リンク 8他端
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ワ、この送 1)ねじ 2 5に螺合する送りナット 2 6 

と 、 前 記 一 対 の 回 転 桜 15 • 1 5のうちの一方と

がリンク 16にて連結されている。送ワねじ 25 

がモータ出力で回転する時、送りねじ 25の輸方

向に移動する送りナット 26は、リンク 16を介

して回転板 15を!lt!Jかすものであり、この結果、

回転板 15で支持されている回転車自 12は、 補 助

鞍 13のまわりの回転を行なう。

前記主軸 1には一対の内輪 2• 2が 間 隔 をおい

て取り付けられている。両内輪 2 • 2 1主主輸 1に

対して同方向に同量だけ偏心し且つ互いに逆方向

に 傾 斜 し て い る も の で 、 主 軸 1に形成された突条

1 1との係令により、主軸 1と共に回転する よ う

に、そして主軸 1の 輸 方 向 に ス ラ イ ド 自 在となる

よう に さ れ て お り 、 外 局 面 に は 夫 々 外 輪 3• 3が

遊転自在に装着されている。また各内輪 2 • 2に

おける非偏心部の外周面には、夫々連結アーム 6 • 

6の各一織が遊転自在に連結されている。内輪 2

と共に主戦 1の納方向へのスライドを行なうよう

に さ れ て い る こ の 連 結 ア ー ム 6は、前記ねじ輸 1
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とア}ム 4との 連 結 部 も ボ ー ル ジ ョ イ ン ト 4 4と

して形成されていることから、同じく 3次元的回

動が自在となっている。また、回転車由 12中央部

の非偏心部 12 cと補助紬 13とが、これら に 対

し て 夫 々 遊 転 自 在 と な っ て い る 連 結 板 9によって

連絡されている。

次に動作の概略について説明する。モータによっ

て主軸 1を回転させた場合、主軸 1と共に回転す

る内輪 2が主軸 1に 対 し て 偏 心 且 つ 傾 斜 したもの

と な っ て い る た め に 、 こ の 内 輪 2に遊転自在に装

着 されている外輪 3にアーム 4を介して取り付け

られた施療子 5は、連結リンク 8によってアーム

4の動きに制限が加えられていることもあっ て 、

主軸 1の回転に伴ない、 3次元的な軌跡を 描く運

動、すなわち上下方向と主軸 1の軸方向と主軸 1

からの突出方向とに位置を変化させる運動を行な

う。このような動きを対称、に行なう一対の施療子

5 • 5は、使用者の背面にいわゆる「ねりもみ Jの

?ツサージを与える。尚、この「ね 1) もみ Jの 7 ツ

サ ー ジ は 、 主 軸 1の回転方向に応じて、後述の「も
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み上げ Jのマ γ サージと、「もみ下げ Jの"';.>サー

ジとの 2種の形態を呈する。またアーム 4にポー

ルジョイント 44を介して連結された連絡リンク

8は、内輪 2の回転に伴なって上下左右に振られ

ることになるが、連結リンク 8と回転戦 12とは

ポールグョイントを楠成する球体 7 0で連結 さ れ

ているために、上記施療子 5 の重~J 作は円滑に行な

われる。

モータに よ っ て 送 り ね じ 25を回転させること

で、 リンク 16と回転板 15とを介して、補助輸

1 3の ま わりに回転輸 12を回転させると、これ

に伴なってアーム 4及ぴ外輪 3が内輪 2のまわり

を回転し、そして施療子 5は使用者の背面が位置

す ることになる正面方向への突出量を変化させる

こと か ら 、主軸 1を回転させて ?γ サージを得る

にあたり、施療子 5の突出量を大きくしてい る 時

には、強い 「ねりもみ jのマッサージを、突出量を

小さくしている時には、弱い「ねりもみ」のマッサ

ージを行なう。 5貧弱の調節を行なえるようになっ

て いるわけであり、また突出震を大きくすること

句
}
l
e

より、この?ッサーグ機は施療台である精子の背

もたれ 84をレール 90に 沿 っ て 上 下 に 移動する。

従って、施療子 5の位置を上下に変えることがで

きる。また 、この時にはローラ状の施療子 5が人

体背面に沿って転がるために、人体背商を施療子

5カずきするローリング 7γ サークを得E ることカeで

きる。

更にねじ納 14を 回 転 さ せ た 時 に は 、 施療子 5

は主軸 1の車由方向に移動し、一対の施療子 5， 5 

問の間隔を変えるために、施療すべき部位が屑で

あるか、首であるか等によって、施療子 5の軸方

向の位置、つ ま り 蝋 方 向 の 位 置 を 変 え る ことがで

きる。

そして、 回転軸 12をその納まわりに回転させ

ることによるただきマッサーグ動作を、ピニオン

1 7の回転に よ る 移 動 動 作 と 並 行 し て 笑 行させた

時には、施療子 5が上下野jしながらたたき動作を

行なう「たたきローリング?ッサー γj、つまりは

たたき動作を与える部位が順次上下に変化 する 7 ツ

サージを 4早ることができる。

nzべ
υ
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によって、屑に対する"';'>サージを背方からでは

なく、上方から行なえるものとなっている。

そして、主総 1ではなく、回転軸 12を回転さ

せた場合、回転車由 12の 偏心 部で ある クラ ンク勅

12a，12bに各ア}ム 4が連結リンク 8を介し

て連絡されているために、この場合にはクランク

輸 12a，12bの偏心回転につれて動かされる 連

絡リンク 8が、ポールジョイント 44で 連 絡され

ているア}ム 4 をllJかすものであり、この時のア

}ム 4の動きは止まっている内輪 2のまわワを外

輪 3と共に回動するlIJきとなることから、アーム

4先 織 の 施 療 子 5は、内輪 2の位置にもよるが、

正面から見て、 iまぽ上下方向の直線往復運動とな

り、たたき 7 ッサークを行なうことになる。ま た、

偏心部材 7である回転車耐 12の両クランク軸 12 

a， 1 2 bの偏心方向が 180・逆となっているた

めに、たたき 7 ッサ-;; !IlJJ作は両施療子 5， 5に

おいて交互になされる。

そ}タによってピニオン 17を回転させた場合

には、ラック 9 1とピニオン 17と の 噛 み 合 いに
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次に、この 7 ・y サ-i/機に対して動作指令を与

える操作器 60について説明する e この操作 器 6

01土第 1図に示すように、細長い矩形状とされた

本体 6 1と、本体 6 1の前面に配されて本体 6 1 

の長手方向にスライド自在とされているカバー 6

2 とからなり、カバー 6 2のスライド方向の長さ

は、本体 61の長手方向の長さの半分より短い も

のとされている。

そして本体 61表面の一緒側には、カパー 62 

のスライド領域に含まれない部分を設けて、 この

部分に自動施療モ}ドと手動施療モ}ドの両 施療

モードにおいて共通に使用される「動作/停止Jス

イッチ SW o，と、「収納 jスイッチ SW 02とを 配設

してある。また、本体 6 1表面の中央から一端寄

りの部分には、自動施療モードにおいて使用され

る「上半身コ}ス J、「首・屑コ}ス j、「腰コース j、

「短縮 j、「屑位置合わせ jの各スイッチ SWll -S

W，sを配設してあり、他虫歯寄りの部分には手動施

療モードにおいて使用される「動作選択 J、 f強く J、

「弱く j、「上へ J、「下へ」、「広く J、「狭く jの各ス
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イッチ SW21 -SW27を 配設 しで あり 、更に本体

G 1の長手方向中央部には、「脚振動」のスイッチ

S W 0'を配 設 し て あ る 。 こ の ス イ ッ チ SW 0'は、

前記 7γ サージ機に付加的に使用される足載せ台

が備える脚用振動?ッサ}ジ機のためのものでみ

ワ 、同施療モードで共通に付加される付加機能で

あるために、カバー G2をい ずれ の方 向にスライ

ドさせた時にも、カバー G 2で 覆 わ れ ることがな

いようにしてある。

また、本体 G 1のー繍慣11の部分には、発光素子

と受光素 子 と か ら な る 反 射 型 の 光 電 ス イッチで形

成した動作モ ー ド 判 別 用 ス イ ッ チ Sを配設してあ

り、そしてスイッチ S W 0'、スイッチ S W o，、ス

イッチ SWl1 -SW，sに夫々対応する発光業子 L

o..Lo"Ll1 -L，sと、手動施療モ}ド に お い て

「動作選択 Jのスイ γ チ S W 2'により選択される「も

み上げ J、「もみ下げ」、「ローリング j、「部分ロー

リング」、「たたき J、「たたきローリング J及ぴ「部

分たたき ロ}リング Jの各 動作 に対 応する発光素

子 L2' -L打、並びに自動施療モードにあること

戸町一
v

ロータリーエンコーダや光電スイッチ等によって

構成されたもので、ここでは上下位置センサ S，

として、 5ピァトで Y'-Y32の 32段階 の 位 置

検出を行なえるものを、幡位置センサ S2として、

3ピットで x， - X 8の 8段階の位置検出を行なえ

るものを、突出イ立置センサ S ，として、 2 ピット

で z，-Z.の 4段 階 の 位 置 検 出 を 行 な えるものを

イ受用している。

上記制御回路 CPUにおけるコーステープル C

Tは 、各コースについて、どの位置でど の よ う な

種類のマ ッサージをどれだけの時間(回数)行なわ

せるかと い う 動 作 情 報 が 多 数 書 き 込 ま れているも

ので、このコーステ}プル CTの動作情報を順次

読み出して l土地療子 5に実行させること によって、

自動施療モードを実現している。ただし、このコ

ー ステープル CTに 書き込まれた動作情報のうち

の上下位置に関しては、そのまま施療子 5の上下

位 置 に 反映されるのではなく、屑位置合わ せ の ス

イッチ S W ， 5の出力に応じて補正された位置とな

るようになっている。第 2図中の T Pは現在どの

吋

f
4
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を示す発光素子 L，と手動施療モードにあること

を示す発光素子 L 2とを設けである。肉、上記の「部

分ローリング j及ぴ「部分たたきローリング jは、

施療子の移動範囲を小範囲内に限定したローリン

グマッサ-'/及ぴたたきローリング?ッサージを

意味している。

そして、この操作緑 60は、押されたスイッチ

の種別に応じて所要のコードを 7 ";1 サ ー ク 機の本

体仮11に設けられた制御回路 CPUに送り出す。

こ の 制 御 回 路 CPUは 、 前 記 モ ー タ Mやクラッ

チ 24，31.32等のための駆動回路 DC"DC

2の制御を行なうとともに、施療子 5の上下 位置

を検出する上下位置センサ S ，と、施療子 5の幡

方向の位置を検出する I幡位置センサ S2と、施療

子 5の突出量を検出する突出位置センサ S 3とが

接続されたものとなっており、自動施療モードに

おける「上半身コース j、「首・肩コース j、「腰コ

ース Jの各コースに応じたコーステープル CTを

備えている。

上記の各位置センサ S"S2'S，は、たとえば

R
U
 

4
t
a
・

段階の動作情報に基づく動作を行なっているかを

示すテープルポイン夕、 SCFは短縮スイッチ S

W ，.の操作に基づいて反転する短縮フラッグ、 C

"C  2は夫々もみ回数とたたき時間とを計数する

カウンタである。

しかして、この操作器 60によって自動施療モ

ードでの動作を行なわせるには、第 1図 (a)に示

すように、カバー 62を図中下方にスライド さ せ

て 、 手 動 施 療 モ ー ド に 対 応 し た ス イ ッ チ 群 をカパ

ー 6 2で覆った後、「動作/停止 jスイッチ S W 0' 

を押せばよい。この操作に伴ない、動作モード判

別用スイッチ Sの出カによって自動施療モードに

設定されて、発光素子 L ， の 点 灯 表 示 が な される

とともに、「屑位置合わせ jスイッチ SW 'Sに隣接

する発光素子 L ，sが点滅する。そして施療子を 「 肩

位置合わせ jスイッチ S W ， sの設定に応じた上下

位置まで移動させ、この移動が完了したならば、

発光素子 L，5 を点灯させて、施療子 5にその場で

もみ下げ動作を行なわせる。この後、自動施療モ

ードにおいて設定されている三種のコースのうち

no --
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のいずれかがスイッチ SWII -SW'3によって選

定されたならば、対応するコースの一連のマッサ

}ジ動作を順 次 実 行 し て い く 。 「 短 縮 」 ス イッチ S

W ，.が押された時には、現在実行しているステッ

プの?ッサーグ動作、あるいは次に指定さ れるス

テ γ プの 7 ッサージ動作が、一部省略した状態で

なされる。

第 1図(b)に示すように、カバー 62を移動さ

せて、自動施療モードに対応するスイッチ 群をカ

パ-6 2で覆った状態で「動作/停止 Jスイッチ S

W o，を押し たならば、カバー 6 2における動作モ

ード判別用スイ γ チ Sの出力が変化して手動施療

モードに設定され、発光素子 L 2が点灯するとと

もに、発光素子 L2'を点灯させて、施療子にその

場で「もみ上げ J動作を開始させる。そして 「 動 作

選択 Jスイッチ S W2Iが押されて、図示例てるは七

種用意されている形式の 7 ッサージ動作の選択が

なされたなら ば 、 指 定 さ れ た 種 類 の 発 光 素子 L 2' 

-L 27を点灯させるとともに ?γ サージ動作 を 施

療子に行な わせる。この時、スイッチ SW，， -S

-19-

路 cp uがたとえば Y5から Y"までのいずれか

の位置に施療子 5を位置させるとともに、もみ下

If動作を施療子 5に行なわせることで、使 用 者 に

対する確認を 問 う も の で あ る が 、 こ の 時 、制御回

c p uは単に上下位置を合わせるだけでな く 、 施

療子 5， 5の幡が最大幅 x，に近い X 7、突出量が

最大 値 で ある Z， と な る 位 置 に 施 療 子 5を位置さ

せ、この後、施療子 5に もみ 下げ 動作 を行なわせ

る。尚、上記の 1腐 位 置 X 7 と突出位置 z.とは、上

下位置の場合と異なり、スイッチ SW 1 5の設定に

かかわらず 、一定としている。上記帳位置 X7及

ぴ突出位置 z.は、使用者の屑に対する?ァサー

ジが最も効果的になしうる位置であり、 ?γ サ-

:/機が以後 の 自 動 施 療 動 作 に お い て 定 め る屑位置

が適切かどうかを使用者が的確に認識できるよう

にしているわけである。

また、このスイッチ SW ， 5に応じた上下位置ま

で施療子 5を移動させるにあたっては、ま ず施療

子 5の突出 量を最小 Z ，とし、この後、スイッチ

SW15に応じた上下位置 YS-YII まで上下移動

-21-
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W 27によって?ァサーグの強弱やマッサージ位置

の調整を行なうことができる。

また、手動施療モードの動作がなされている時

にカバー 62を動かして自動施療モードにした 時 、

あるいは逆に自動施療モードの動作がなされてい

る時にカバー 62を動かして手動施療モードにし

た時には、上述の各施療モードの動作説明におい

て、「動作/停止」スイッチ SW 0'を 操 作 し た 時と

同じ動作が開始される。更に動作中に i!!JJ作 /停

止 jスイッチ S W 0' を押せば、施療子がその場で

停止し、「収納 jスイッチ S W 02を押した時には施

療子を収納位置へと移動させる収納動作がなされ

る。

次 に 、 自 動 施 療 モ ー ド の 際 に 実 行 さ れ る 前 記肩

位置合わせの動作について詳述する。この屑位置

合 わ せ の 動 作 は 、 自 動 施 療 モ } ド に 設 定 さ れた時

点と、自動;施療モードにあり屑位置合わせの スイッ

チ SWISが操作された時点でなされる。そして 屑

位置合わせの動作 l土、 7段階に調節可鰐な屑位置

合わせのスイ γ チ SWげ の 位 置 に 応 じ て 、 市'1i御回

-20-

させ、そして所定の上下位置まで来たならば、次

いで幅 X 7の設定を、最後に突出量 z.の設定を行

なうようにしてある。第 3図に屑位置合わせの動

f乍のフロ}チャートを示す。

上下移動にあたワ、いったん突出量を最小 Z，

とするのは、たとえば手動施療モードにおいて突

出量が最大 z，となるようにしていた状態から、

自動施療モ}ドに移ることで屑位置合わせ動作が

開始された場合、突出量が最大 z.のままで上下

移動乃至幡変更がなされると、その移動経路中に

使用者が非常な傷みを感じる部位が存在するおそ

れを有するとともに、圧迫しすぎて危険であるお

それを有しているからである。ただし、屑位置合

わせが一旦完了している時点でその調整のために

肩位置合わせのスイッチ SWげが操作された場合

については、上下移動距離が少ないにもかかわら

ず、突出量を最小 Z， に し 、 更 に 突 出 量 を 最 大 Z.

に戻すという動作を行なうと、使用者にしてみれ

ば応答性が非常に惑いという感を受けるために、

この場合は突出量を最大 Z.にしたまた上下移動

-22-
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させるとともに、上下移動時、株に下降時にブザ

ー等による注意喚起がなされるようにしておくと

よい。使用者の操作に基づいて施療子 5が移動す

ることもあって、危険性はなく、応答性も良好と

なる。

また、すでに一度自動施療を完了しているといっ

た 浬 由 で、屑位置合わせを行なわなくとも、施療

子 5の屑位置が使用者に合っていることが明らか

な場合を考えて、肩位置合わせ動作が完 了 す る 以

前 に自動施療コースの選択スイッチ SW1"SW1

"S  W l'が操作された時には、屑位置合わせ動作

を中止し て 直 ち に 選 択 さ れ た コ ー ス の 自動施療動

作に移るようにしである。自動施療動作に入るま

での時間を短くできるようにしているわけである。

そして、-:;>'.;;サーグにおいてはいきなり強い刺激

の マ ッ サージを行なうのではなく、まず軽い刺激

の?ッサ } グ で 身 体 を ほ ぐ す こ と が 好 ましいこと

から、このように屑位置合わせを中断して自動焔

療動作に入った時、たとえば屑位置合わせ動作中

における 突出量が増加中にスイッチ S W 11. S W 1 

qa 
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地療動作に移る場合、上下位置や幡位置並ぴに突

出位置が変更されることになるが、制御回路 CP

Uはこれらの位置の変更について、“突出量小さ

く>，矯狭く>上下移動>幅広く>突出量大きく“

という順に優先度を定め、優先度の高いものをま

ず実行するようにしている。現在の施療 動作にお

け る施 療子 5の突出量よりも、次の施療 動 作 に お

ける施療子 5の突出量が大きい場合には 、 X，Y

の移動完了後に突出量 Z を大きくするわけ で あ る 。

一例をあげると、 XS.Y.，Z2の位置から X2' Y 1 

2' Z.の位置に動く場合には、 XS.Y.，Z2から X

2' Y .， Z 2へと帽を狭め、次いで X2' Y 12. Z 2の

位置に上下移動し、最後に X2' Y 12' Z.の位置ま

で突出量 を大きくする。

一方、 肩位置合わせの確認が完了した後、使用

者がいずれかの自動施療コースを選んだ 時には、

いったん突出量を最小 ZIとした後に自動施療動

作に移ると、使用者にしてみれば、突出量が最大

Z.の状態でなされていた屑位置合わせの確認状

態から突出量が最小 ZIになってしまい、軽刺激

v
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2. S W l'が押された時には、この時の上下位置 Y

と幡位置 X の状態で突出量を最小 ZIとし、この

の後、 X2の帽にして、ローリング 7 ・y サ-:/が

開示されるようにしてある。吏に、手動施療モー

ドから自動施療モードに変更されることによって

屑位置合わせ動作が開始される場合で、施 療子 5

が屑位置まで上下移動している時にスイッチ SW

11' S W 12' S W l'が操作された時には、その 時 の

上下位置 Yと幡位置 Xの状態で突出量を最小 ZI

としてローリングマッサージ動作に移るようにし

てある。

屑位置合わせ動作をスキップできるよう にして

いるわけであり、まだこのように屑位置合わせ動

作をスキップした場合、実際には肩位置が合って

いない場合も考えられることから、第 4図 に 示 す

ように、必ず突出量を最小 ZIとした後、自動施

療重力作に移るようにすることで、突出量が大きい

状態のままで潟療子 5が思わぬ場所を移動す る と

いう事態が生じるのを防いでいるわけである 。

尚、自動施療動作中で一つの施療動作か ら次の

-2-4-

のロ-1) ング ?γ サージで身体をほぐした 後 、 強

刺激のもみ?ッザークに移るのが好ましいとはい

え、施療喜子、が之しくなってしまう。このために、

屑位置合わせの確認が完了している場合に は、突

出 量 を 最 大 Z.に保ったまま、幡を狭くする動作

を 行 な ' " 、 し か る 後 に 自 動 施 療 動 作 の 第 1ステッ

プであるロ}リングマッサ}グに移るようにして

いる。もっとも、肩は外側にいくほど下がってお

り、従って X7の位置で肩合わせ動作を行なった

後、そのままの上下位置 Yで幡を狭くすると、施

療子 5が屑にくいこんでしまうおそれがあ る。こ

の た め に 、 第 5図に示すように、肩の稜線に沿う

形で幅を狭くする tfJ作の途中でいったん上 方移動

Y + 1動作が入るようにしている。第 6図 に この時

の動作のフローチ+ートを示す。

更に、肩位置合わせ動作の最終段階であるもみ

下げの 7 ツサージ動作を、自動施療動作の第 1ス

テップに移るために幡を狭く動作中も行なうよう

にしている時には、肩の稜線に沿うように帽を狭

くしたところで、首のっけ線付近を施療子 5が締

n
h
u
 

n
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自宅 5図は施療子のは他の動作のフローチャ}ト、これを防ぐには、め付けてしまうおそれがある。

動作経路の説明図、自宅 6図及ぴ第 7図 は 夫 々 他の帽を狭くする動作の途中に、第 7図に示すように、

第 8図及ぴ第 9図は ? γO!JJ作のフローチャート、もみ上げ動 作 を一時的なモータの反転によって、

5は施療サ-;/機の外観を示す斜視図であって、行なって、締め付けがあってもこれを解放するこ

CPUは制御回路を示す。子、とができるようにしておくとよい。

[発明の効果]

肩 位 置の設定以上のように本発明においては、

七fを回石弁理士代理人手段によって設定される上下位置で且つ I隔が広〈、

突出量が最大の位置に方自療子を位置させる屑位置

確認機絡を制御回路に持たせているものであり、

施 療子の突出量が最大施療子の屑位 置合わせが、

施療子ので且つ幡が広い 状態 でな され るた めに 、

位 置 が 適 切 かどうかを使用者が的確に認識す る 二

自動施療動作による'7';.>サこれ放に、とができ、

ージを効果的に行なわせるニとができるものであ

る。

図面の簡単な説明4 

第 1図 (a)( b )1土本発明一笑施例における操作総

第 3の 正 面 図 、 第 E図 は 向 上 の プ ロ ッ ク 回 路 図 、
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第 4図
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図は屑位置合わ せ 動 作 の フ ロ ー チ ャ ー ト 、
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