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研究成果の概要 

本研究では末梢神経刺激による運動機能の再建を目指しており、複数の末梢神経を 1 つのデバイス

から独立して刺激することで、四肢の運動を制御する方法を提案している。この実現のために、本年度

は随意運動と同期した多チャンネル神経刺激システムについて研究を推進した。特に、随意運動との同

期のために生体運動をマーカートラッキング技術によって読み取り、歩行運動の遊脚開始時間を推定

する手法を考案し、神経刺激システムに実装した。また、一対のコイルのみを用いた双方向無線通信機

能について研究を進め、体内で計測した筋電情報を体外に送信し、その情報を基に神経刺激強度に関す

る情報を体内へと送信する双方向無線通信を可能とした。上述の技術は、本研究で目指している無線給

電による体内完全埋込システムの構築への重要な基盤技術となる。さらに、神経刺激における重要なパ

ラメータである刺激電流値、刺激周波数、刺激パルス時間、波形を細かく調整可能な神経刺激デバイス

についても新たに構築を行なっており、無線給電システムによって上記パラメータの制御を実現した。 
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