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1．研究進捗状況と成果 

本研究開発では、人と人との「身体リンク」を実現するために、各関節の動きや指先力の

センシングならびに機能的電気刺激による直接的な身体駆動を実現することを目的として

いる。2024年度においては、人間の運動を構成する速度情報、力情報を計測するための「動

作センシングシステム」ならびに筋電を計測するための「生体信号センシングシステム」の

構築に関して研究を実施した。 

「動作センシングシステム」に関しては、モーションキャプチャの利用により、身体関節

の角速度情報の抽出が可能になることを確認した。「生体信号センシングシステム」は指先

で直接対象に触れて行うタスクにおける力情報の取得に必要である。指先に関しては直接

力覚センサを装着することができないため、上肢筋電のセンシングに基づいて推定アルゴ

リズムを構築する。本研究では、力覚センサを直接指で押した際の上肢筋電データを取得し、

加えた力と合わせて人工知能（AI）で学習を行った。この際、独自開発の AI技術である「バ

イラテラル AI」を使用することで、得られたモデルがブラックボックス化されることなく、

数式で表現して理解することを可能にしている。「バイラテラル AI」はあらかじめ用意した

要素の候補を基に最適化演算が行われるため、計算過程が全て物理式で明快に記述される

ばかりでなく、その都度演算結果を見ながら対話型での設計が可能であるため、過学習など

への対応も可能になっている。 

また、2025年 3月 11日に慶應義塾大学において、Krzysztof Szabat教授（ブロツワフ工

科大学・ポーランド）を招聘し、応用抽象化に関する国際シンポジウムを開催した。本研究

で得られた成果の発表を行うとともに、研究チームメンバーを交えて深くディスカッショ

ンを行った。 

以上のように、本年度掲げていた研究目標を全て達成することができ、「身体リンク」実

現に向けた研究基盤の構築を着実に進めることができた。 
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