
理論の構築

メカニズム
の解明

工藤将馬 藤本雅大 小林吉之
運動機能拡張研究チーム
Exercise motivation and Physical function Augmentation Research Team（ExPART）

連絡先：情報・人間工学領域研究戦略部
rp-ith-ml@aist.go.jp

日常生活動作の遂行に必要となる運動制御メカニズムの解明

●歩行動作のシミュレーション

●転倒回避動作のシミュレーション

●下肢運動のモデリング
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●筋骨格モデルの構築
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測定した動作から，
そのヒトの「今の状態」を把握

「今の自分」を知る技術

神経・筋活動に介入した際の
動作をシミュレート

「未来の自分」を知る技術

自身の研究アプローチ
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筋興奮

①神経・筋興奮モデル

②筋腱複合体モデル

③剛体リンクモデル

④地面反力モデル

①モデル構築 ②歩行動作を測定 ③フィッティング
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(Mille et al., 2005, Clin. Biomech.)

クロスオーバーステップにより脚が
もつれることで効果的な転倒回避が困難に

転倒！！転倒回避！！
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筋活動開始時間
筋力発揮速度

= 等尺性筋張力 =神経・筋興奮
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