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[ 研究概要 ]
　ヒトの身体から発生する生体信号（筋電位、脳波やバイタル、運動情報）は、ヒトの意思や身体の内部状態を

強く反映しています。当研究室では、人間とロボットを対象とした研究分野において、ヒトの発している情報を

正確かつ高速に読み取る人工知能の開発や、ヒトのメカニズムをモデル化する新しい方法論、ならびにロボット

工学技術を融合させた次世代の医療福祉支援（リハビリテーション支援、診断支援、生活支援)技術の研究を

しています。

[アドバンテージ]
　これまでに、高速・高精度に人間の意図を読み取る独自の

人工知能を開発するとともに、ヒトの巧みな運動メカニズム

を解析・モデル化し、それを用いた筋電義手や家電機器操

作インタフェースなどの生活支援システムや、知能搭載型ロ

ボットを用いたリハビリテーションシステム、医療診断支援

システムなどの開発を医学研究者と共同で進めております。

[事例紹介]
・五指駆動型筋電義手、車椅子型移動ロボット

・パーキンソン病のモデル化と診断支援システム

・発達障害児診断支援システム

・高齢者のための転倒予防・歩行支援システム

・  巧みな関節運動を伝達するヒト－ヒトインタフェース

・仮想壁を利用した転倒リスク評価法

■ 相談に応じられるテーマ
データマイニング

知的情報処理, 生体信号処理

知能ロボット

診断支援システムなど

■ 主な所属学会
計測自動制御学会

ロボット学会

日本機械学会

米国電気電子学会(IEEE）

■ 主な論文
『機能的電気刺激と動作推定に基づく筋電位駆動型ヒューマン

ヒューマンインタフェース』 「計測自動制御学会論文誌」 2017

『隠れマルコフモデルに基づく未学習クラスの推定法と時系列生

体信号の識別』「計測自動制御学会論文誌」 2018

『Measurement and Evaluation of Finger Tapping Movements Using 

Log-linearized Gaussian Mixture Networks』「Sensors」 2009

『仮想ライトタッチコンタクトを利用した立位機能評価システ

ム』「計測自動制御学会論文集」 2016

■ 主な特許
特願2015-099038「姿勢伝達制御装置，姿勢伝達装置，姿勢伝達方

法およびプログラム」

特願2015-104744「指標値算出装置，指標値算出システム，指標値

算出方法およびプログラム」

特願2013-042345「姿勢安定用の補助装置及び姿勢安定補助方法」
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