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１ 研究の概要 

近年、様々な高機能義手が開発されてきたが、普及率が低く中止率が高いという課題が解決さ

れないままである。切断部位と残存筋の状況に起因する筋電信号の不足と不安定により、義手

の機能を発揮できないことは主な要因である。本研究は、人の意図に沿って動作する従来の義手

の概念を超え、自ら動作を生成できる知的パートナーとなる義手を提案し、そのための要素技術

を開発した。 

２ 研究の目的と背景 

本研究の目的は、筋活動を確実に計測できるセンサの開発、生体信号の不足を自律制御で補

う制御系の実装、および利用者の生活環境における動作生成との三つのアプローチを組み合わ

せることで、義手を知能化する要素技術の開発である。 

指先や掌を含む上肢は、人と世界との相互作用において不可欠な役割を果たしているため、失

った上肢の機能を再建する義手は、切断者に強いニーズがある。しかし、近年、医工学の発展に

より複数の動作自由度を持つ様々な高機能義手が開発されたが、実際切断者に使用されている

のは極めて少なく、希望と現状のギャップは開いたままである。高機能の義手を普及するために、

本研究の着想に至った。 

３ 研究内容 

本事業は、下記の3課題と評価実験を行った。 

http://www.hi.mce.uec.ac.jp/jiang/projects.html 

http://www.hi.mce.uec.ac.jp/jiang/papers.html 

【課題１】利用者の負担を増やさずに異種信号を計測できる生体センサ 

筋収縮に伴う表面筋電図sEMGと筋隆起を反映するFMG（Force Myography）を計測できる小

型軽量なセンサを開発した。 

 



３チャンネルの sEMG-FMG センサーバンド 

【課題２】直感性を確保した義手の半自律制御 

義手動作の基本命令を行うための生体信号を計測し、動作の実行は義手の自律制御で行う

動作生成機能を開発した。 

カメラ付き筋電義手 

【課題３】仮想空間を介した動作生成 

仮想空間に義手を再現し、仮想空間上のシミュレーションにより、より効率的に物体把持の

姿勢と動作を探索可能にした。 

仮想空間における義手の把持動作の探索 

 

 最後は、上記3課題の成果を統合した義手を構築し、被験者実験で有用性を評価した。 

 

４ 本研究が実社会にどう活かされるか―展望 

  本研究提案の義手の制御アーキテクチャを実現すれば、既存の義手にも適用でき、義手

メーカーおよび販売業者との共同で事業化することも想定されている。さらに、義肢は人と

共存するロボットの先駆として位置づけられているため、生活支援ロボットへの実装も考え

られる。 

 

５ 教歴・研究歴の流れにおける今回研究の位置づけ 
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  申請者の研究分野はリハビリテーションロボティクスであり、博士後期課程から主に人間の運

動感覚機能の計測・理解・支援に関する研究開発に関して探求を行っている。2014年から、筋電

義手の高機能化と実用化に向けて研究を実施してきた。本研究は、特に日常生活で筋電義手の

使用困難の課題に着目し、高機能義手の普及を目指して、義手の機構とヒューマンインターフェイ

スの開発に取り組んだものである。 
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７ 補助事業に係る成果物 

（１）補助事業により作成したもの 

生体信号を計測するセンサとカメラ付き義手  

http://www.hi.mce.uec.ac.jp/jiang/projects.html 

 

８ 事業内容についての問い合わせ先 

所属機関名： 電気通信大学（デンキツウシンダイガク） 

住    所： 〒182-8585 

東京都調布市調布ヶ丘1-5-1 東4号館603号室 

担  当  者： 教授 姜銀来（ジャンインライ） 

担 当 部 署： 脳・医工学研究センター（ノウ・イコウガクケンキュウセンター） 

E - m a i l： jiang.yinlai@uec.ac.jp 
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