
ヒトメカニズム×知能ロボットでヒトを支援する

研究キーワード 生体信号解析，ヒューマンマシンインタフェース，パターン識別，ヒューマンモデル

研究概要

研究者からのメッセージ

ヒトの生体信号解析とモデル化，および高速・高精度なパターン識別を得意としております。興味のあ
る内容に関するお問い合わせや，ヒトの運動計測・モデル化などの要望がございましたらお気軽にご相
談ください。実機のデモンストレーションを交えた研究室の見学も受け付けております。

研究目的
ヒトの巧みな運動を実現するメカニズムの原理解明と，ヒトのように柔軟に思考・判断する人工知能モデルを搭載した
知能ロボット技術を開発・応用することで，様々なシーンでヒトを効果的に支援する新しい技術の確立を目指す．

研究者：横浜国立大学 大学院工学研究院 知的構造の創生部門 准教授 島 圭介
連絡先：研究推進機構　産学官連携推進部門
（電話）０４５－３３９－４４４７ （E-mail）sangaku.sangaku@ynu.ac.jp （HP）http://www.bmer.ynu.ac.jp

3.運動機能評価と運動支援
• Virtual Light Touch Contact ( VLTC )理論の提案

立位機能の年齢推定や点数化による転倒予防

仮想壁を利用した立位機能評価

仮想インピーダンス壁

指先への振動刺激で姿勢動揺を安定化
ウェアラブル
VLTCデバイス

立位年齢モデル

◀企業内検診
への導入

倒立振子モデル 筋骨格モデルNC VLTC
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2. 生体信号と機能的電気刺激による運動支援法

ミラー条件

ヒト-ヒト条件

適切な筋収縮
パターンの相互伝達 関節運動の誘発

Motor Point 探索モデル

脳波と電気刺激による運動訓練

複合的なタスクの遠隔伝達

生体信号
の計測

身体機能の再建とスキル学習＆日常動作支援

増幅条件
筋電パターン
の評価
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動作推定

筋電パターン
の評価

理想的な収縮パターン
の教示

誤った収縮パターン
の伝達
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電流-関節角度モデル

電極対の決定
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1. 確率モデルと機械学習によるヒューマンマシンインタフェース

高精度＆高速な
パターン識別

学習済

未学習

未学習クラスの確率モデル

確率モデルに基づくパターン識別
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混合正規分布
モデル（GMM）

隠れマルコフ
モデル（HMM）

特
徴
抽
出

パ
タ
ー
ン
識
別

機
器
制
御

生体信号 パターン識別のハードウェア実装モデル

近似GMM

余事象型確率分布モデル
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識別空間の変換
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