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9.  研究実績の概要 

下欄には、当該年度に実施した研究の成果について、その具体的内容、意義、重要性等を、交付申請書に記載した 

「研究の目的」、「研究実施計画」に照らし、600 字～800 字で、できるだけ分かりやすく記述すること。また、国立 

情報学研究所でﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽ化するため、図、ｸﾞﾗﾌ等は記載しないこと。 

 本研究では、人間の筋活動に注目し、人間の筋肉とパワーアシストを行うアクチュエータ

の人工筋とを統合するヒューマンモデルを構築し、これを基に身体運動時の筋力設計を可能と

する手法の確立をめざす。本年度は下記の研究成果を上げた。 
 

(1)「筋/人工筋統合ヒューマンモデル」の開発 
統合ヒューマンモデルの高機能化について検討した。筋力推定計算の可能性を判断する手法に

ついて検討するとともに、リハビリやパワーアシストへの応用に適したモデルについて考察した。 
(2)筋力設計アルゴリズム： 
昨年度に引き続きMATLABの利用から専用のソフトウェア化に移行し、その評価を行った。人

工筋配置や負荷設計に関するユーザインタフェースを改良する。 
(3)パワーアシスト装具の試作と評価 
筋力設計アルゴリズムによる筋力支援の実験を行い、筋力設計手法の評価を行った。また、運

動計測を行うためのセンサを埋め込む方式について評価を行った。さらに、装具を用いない筋力

制御の手法についても検討し、実機実験により、その手法の妥当性を評価した。 
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11.研究発表（平成２１年度の研究成果） 
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Shinji Kuriyama, Ming Ding，Ju
n Ueda，Yuichi Kurita, Tsukasa 

Ogasawara 

Flexible Sensor for McKibben Pneumatic Artificial Muscle 
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International Journal of Automation Technology 有 ３ ２ ０ ０ ９ 731-740 
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発 表 者 名 発  表  標  題 

平澤 功太郎，丁 明，栗田 雄一，小

笠原 司 
姿勢と外力の影響を考慮したピンポイン ト筋力制御 

学 会 等 名 発表年月日   発 表 場 所 
第27回ロボット学会学術講演会 ２００９年９月１５日 横浜国立大学 

 
発 表 者 名 発  表  標  題 

丁明, 平澤 功太郎, 栗田雄一, 上田

淳, 小笠原司 
ピンポイント筋制御：設定筋力を実現するための外力の計算方法の比較 

学 会 等 名 発表年月日   発 表 場 所 
第15回ロボティクスシンポジア ２０１０年３月１５日  奈良県吉野 

 
 〔図 書〕 計（ 0 ）件 

著 者 名 出 版 社 
  

書  名 発 行 年 総ページ数 
      



 

 

 
12. 研究成果による産業財産権の出願・取得状況 
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