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研究テーマ
１）表在感覚のフィードバックを用いた運動学習の効果
２）膝装具継手位置に於ける下肢アライメントの変化の研究

主要な研究業績
加圧導電性ゴムを用いた感覚フィードバック装置の開発及び
その効果
　 健常者が物を掴む際、視覚を用いて物体との距離を認識し、深部感覚で
ある位置覚を用いて手を近づけ、掴むという動作を行なっている。位置覚
は、筋の収縮により筋受容器である筋紡錘が関節の動きを知覚し、自分の
手がどのように動いているかを認識している。能動義手では、肩甲骨の外転
や肩関節の屈曲といった体内力源を利用し、ハーネスを介して手先具をコ
ントロールしているため（図１）、物を掴んでいるかどうかの認識は肩関節
の深部感覚を利用して多少は可能であると考えられる。これらはいずれも、
筋力という体内力源を利用しているからこそできるのだが、筋電義手はバッ
テリーを用いてモーターを駆動させて手先具をコントロールしているため、
把持動作の際にこのような感覚は用いられることはない。そのため筋電義
手で物を掴むとき、使用者は主に視覚で補うことによってはじめて把持動
作を行うことができるといえる（図２）。
　 このように、筋電義手の操作は主に視覚に頼って行われるため、その操
作獲得には４～５年かかる。よって、物を掴むという感覚を使用者にフィー
ドバックさせ、操作獲得の短縮の必要があると考えた。そこで、模擬筋電
義手に掴み始めの感覚である触覚および圧覚のフィードバック装置（図
３）を付け加えて検証を行なった結果、フィードバック装置の優位性が認め
られた。
　 ヒトが物を掴むような動作を行うとき、経験したことのあるならば記憶
と予測で行い、また経験したことのない動作であれば繰り返すことによっ
て記憶されるため、フィードバック装置により物を掴んだという認識が記
憶の目安となり、操作獲得の短縮が確認されたと考える。 

  

図1. 能動義手の把持動作 図2. 筋電義手の把持動作　　　図3. 模擬筋電義手


