
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

研究内容：  

画像処理を取り入れた筋電義手システムの開発 

手を欠損されている方にとって、残存する腕の筋肉の収縮で生じる筋電位変化から義手を操作する筋電義

手を使用することは非常に有用ですが、機能性の低さなどの要因で半数程度の上肢切断者は義手を使用し

ていないという報告があります。大きな原因の一つは得られる筋電信号が微小で精度が悪く機能性が低い

ためです。一方近年発展が著しい深層学習を使用した画像認識による 

物体把持では、物体形状に適した手姿勢を計算できます。本研究では 

筋電義手による物体把持に画像処理を組み合わせ、機能性の高い義手 

システムを開発します。 

 

 

 

 

 

 

 

視覚-運動変換モデルによる多指ロボットハンドの把持運動制御 

人が物体を把持する際、視覚情報に加えて、これまでの物体を 

把持してきた手や腕の運動情報を想起し適切な把持位置および 

把持姿勢を選択すると考えられています。このような人の運動 

戦略をもとに構成された、異なる感覚情報を統合する神経回路 

モデル(視覚-運動変換モデル)が提案されています。本研究では 

視覚情報として画像、 

運動情報として多指の 

ロボットハンドを用い、 

視覚-運動変換モデルを 

生活環境の物体把持に 

適用できるよう改良し 

有用性を検証します。 
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技術相談 

提供可能技術： 

・ニューラルネットワーク 

・筋電センサ 

・画像処理 

 

 

提供可能な設備・機器：  

名称・型番（メーカー） 

RealSense Depth Camera D405（Intel）  

  

  

  

  

 

 


