
 

 

様	
 式	
 Ｃ‐７‐１	
 	
 
	
 
	
 

平成２２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	
 	
 	
 研究活動スタート支援	
 	
 	
 	
 4.	
 研究期間	
 	
 	
 	
 	
 	
 平	
 成	
 	
 21	
 年	
 度	
 	
 ～	
 	
 平	
 成	
 	
 22	
 年	
 度	
 

	
 

5.	
 課	
 題	
 番	
 号	
 2	
 1	
 8	
 0	
 0	
 0	
 3	
 3	
 

	
 

6.	
 研	
 究	
 課	
 題	
 名	
 ユーザーの意図に応じた機能的電気刺激による適応的運動支援システムの開発	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 

	
 

7.	
 研	
 究	
 代	
 表	
 者	
 

研	
 究	
 者	
 番	
 号 研 究 代 表 者 名 所	
  属	
  部	
  局 	
 名 職	
   名 
タメイ	
 トモヤ	
 

4	
 0	
 5	
 4	
 8	
 4	
 3	
 4	
 
為井	
 智也	
 情報科学研究科	
 研究員	
 

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

	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 
	
 	
 	
 	
 

	
 	
 
	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 

	
 	
 	
 	
 

	
 	
 
	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 

	
 	
 	
 	
 

	
 	
 
	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 

	
 	
 
	
 	
 

	
 	
 
	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 	
 

	
 	
 	
 	
 

	
 

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，運動課題を行うユーザーの状態に応じて，適応的に支援方法を学習する運動・運動学習

の支援システムの開発を目指している．前年度は，モーション情報・EMG（electromyogram: 筋電
位信号）の情報から，ユーザーが発揮した手先の力ベクトルの推定，さらにはユーザーの生体情報（モ

ーション，EMG）に応じて機械が方策（支援）を変化させる強化学習の課題に対し，
EMG-to-Activation Modelと呼ばれる，EMGが観測されてから筋肉の収縮が起こるまでの時間遅れ
と，筋電の値と筋活性度の間の非線形性を考慮したモデルを導入した．22 年度はまず，この手法の
有効性を実証するために，人間-機械系の一例として，人間とロボットの協調作業の実実験を行い，
その成果を国際会議と雑誌論文で発表した． 
次に運動学習支援に取り組むべく，課題としてダーツ投擲を選定した．有効な支援方法を見付けるた

め，また，効率良く方策（支援）の探索空間を削減するため，ダーツ投擲中のシナジー（筋活動の基

本パターン）を抽出するプログラムの実装を行った．さらに，ダーツ投擲動作における上肢の各関節

の，筋トルク，インタラクショントルクなどのトルク要素の解析を行い，ダーツ投擲に用いる各トル

ク要素の大きさとスキルレベルとの相関を調べた．この結果は国際会議に投稿中である．この解析で

得られた知見と，前年度に開発した，ユーザーの生体情報に応じて機械が方策（支援）を変化させる

強化学習アルゴリズムを組み合わせることで，適応的運動学習支援の実現が期待される．	
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