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【研究の背景】 
手指の機能は、脳の知的活動を物理的に表す
代表例であり、運動と感覚の高度に連携した人の
象徴的な機能です。近年の電子技術およびロボッ
ト技術の発展は、手指の欠損という重大な事故に
際し、義手による運動と感覚の機能代行を可能と
するようになってきました。 
手指の動作の多くは、前腕部と呼ばれる肘に近
い部分の筋群の活動によって制御されています。
また、筋群の活動は、筋膜表面の電気的ポテンシャ
ルを電位信号として計測することが可能であり、こ
れは筋電位と呼ばれています。 
筋電位は、個々人の特性や体調などにより影響

を受け易い不安定な信号であり、手指の運動につ
なげるためには、難しい信号処理問題が存在します。
さらに、義手として手指に匹敵するメカニズムと指
先の感覚のフィードバックを実現することも大きな課
題です。 

 
【研究の成果】 

私たちは、手指の運動を筋電位によって読み取
るための個性適応型情報処理技術と、所望の手
指動作をロボットハンドにより実現するための多自
由度干渉駆動技術、さらに、触覚感覚を電気刺激
によってフィードバックする技術を新しく開発するこ
とで、高機能な筋電義手を実現しました（図１）。 
開発した義手は、右手手根関節離断の６０代女
性切断者用に開発し、５指１８関節１３自由度（手首
部２自由度）、触覚刺激に対するバイオフィードバッ
ク機能を搭載しました。筋電位信号により識別可
能な動作数は、１４種類を実現するなど、従来にな
い画期的な性能を示すものです（図２）。 
 

【今後の展望】 
今後、筋電やブレイン－マシン・インターフェース

（ＢＭＩ）などの生体信号の詳細な計測・解析技術
の進歩により、人の運動意図がより詳細に抽出され
ることとなるでしょう。義手の制御技術は、これらの
生体信号処理の解析技術に後押しされる形で、

大きく進歩することになります。 
今後は、５指が独立に可動し、さらなる軽量・小
型化、そして、多元的で高密度なセンサシステムと
合わせて開発が進むことが予想されます。 
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図１ 個性適応型ロボットハンドの概念図 

図２ 個性適応型筋電義手 
　　　５指１８関節１３自由度（手首部２自由度）、触覚刺激に対す
るバイオフィードバック機能を搭載した。総重量１．２ｋｇ、把持力
５５Ｎ、関節角度分解能１°、開閉速度２００ｍｓ。識別された手指
動作は、拇指開閉、２５指開閉、４５指開閉、手首回内回外、手
首掌屈背屈、つまみ開閉など１４種類。 

2. 最近のユニークな研究成果の例　（平成20年10月～12月に報道のあった研究成果などの中から紹介） 
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