
 

 

 
 
様 式 Ｃ－７－１ 
 
 

平成 １９年度科学研究費補助金実績報告書（研究実績報告書) 
 
 

1. 機 関 番 号 1 4 6 0 3      2. 研究機関名  奈良先端科学技術大学院大学       
                        
3. 研 究 種 目 名    基盤研究（B）     4. 研究期間      平 成 １８ 年 度  ～  平 成  ２１ 年 度 
 

5. 課 題 番 号 1 8 3 0 0 1 9 4
 

6. 研  究  課  題  名  生 体 信 号 モ ニ タ リ ン グ と 統 合 ヒ ュ ー マ ン モ デ ル に よ る 身 体 運 動 時 の 筋 力 設

計                                         

 

号 名 研 究 者 番 研 究 代 表 者 名 所  属  部  局  職   名

3 0 3 0 4 1 5 8  情報科学研究科  教授 
ﾌﾘｶﾞﾅ オガサワラ，ツカサ

  小笠原，司
8.研究分担者(所属研究機関名については、研究代表者の所属研究機関と異なる場合のみ記入すること。) 

研 究 者 番 号 所属研究機関名・部局名 職   名研 究 分 担 者 名

0 0 3 1 4 5 3 4 情報科学研究科 客員准教授 
ﾌﾘｶﾞﾅ マツモト,ヨシオ 

  松本，吉央

8 0 4 0 3 5 9 1 情報科学研究科 助教 
ﾌﾘｶﾞﾅ クリタ,ユウイチ

  栗田，雄一

9 0 3 7 9 5 2 9 奈良産業大学・情報学部 准教授 
ﾌﾘｶﾞﾅ ウエダ，エツコ

    上田，悦子

        
ﾞﾅ 

  
ﾌﾘｶ

 

        
ﾞﾅ 

  
ﾌﾘｶ
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     だけ分かりやすく記述
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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

のテーマで研究を行った。 

きないため、仮想ジョイントおよび仮想リンクを複数配
 

制御可能性を検証した．さらに、局所的
た。 

に、実機により、設計どおりに筋力負荷を変更可

を可能とする手法の確立をめざす。本年度は下記
(1)「筋/人工筋統合ヒューマンモデル」の開発 
上肢部分に引き続き体幹部分のモデル化を検討した。肩甲骨と胸部は肩甲-胸郭関節とい
われ、単純リンク機構で表現で
置して表現することとした。
(2)筋力設計アルゴリズム 
パワーアシスト装具を用いた，局所的な筋力制御アルゴリズムを提案した．実現可能な
筋力の判断により，アシスト後の筋力を簡単に設定が可能となった．また，筋力制御ア
ルゴリズムのシミュレーションを行い各筋肉の
な筋力設計の実現可能性について検討し
(3)パワーアシスト装具の試作と評価 
昨年度に試作したパワーアシスト装具を用いて、筋力設計アルゴリズムによる筋力支援
の実験を行った。これにより、筋力設計手法の有効性を確認した。シミュレーションに
より筋力設計の可能性を検討し、さら
能かどうか確認することができた。 
                                        

※ 成果の公表を見合わせる必要がある場合は、その理由及び差し控え期間等を記入した調書(A4 判縦長横書 1 枚)を  

付すること。 添
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