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オーストリア ウィーン

発 表 論 文 Power Assist System with Motion Estimation Using Constrained Predictive Functional

Control

制約つき PFC を用いた動作予測に基づくパワーアシストシステム

概 要：

当国際会議に参加して発表する内容は，医療福祉分野において上肢動作支援を対象に，モデル予測制御を

用いて人間の未来の手先トルクと未来の軌道をリアルタイムに予測し，さらに，安定で高いパワーアシスト

率の実現が可能なモデル予測制御を用いた新たなパワーアシストシステムの有効性について議論を行うもの

である。本提案手法について日本国内では学会発表を精力的に行い，日本人有識者によって一定の評価を得

てきた。しかし，本研究に関連した研究について 2013 年 6月下旬に国際会議ASCC2013 に参加し発表したも

のの，これ以外に海外における国際会議での発表を行っておらず，日本人以外の評価を受けていなかった。

そこで，当国際会議に参加する目的は，ロボットの制御理論や応用技術について発表が多い国際会議

IECON2013 に参加し，自ら発表を行うことで国際的な意見を集約するとともに，関連分野の最先端の研究に

関する知見を広げるためである。

IECON2013で発表した成果としては，本研究の「制約つきモデル予測制御とパワーアシストを融合した安

定かつ安全なパワーアシスト技術」を世界的に周知できたため，今後，英論文として投稿する際に査読者の

理解が得られやすい状況を作ることができた。また，直接評価をいただいたことで査読の際に想定される疑

問・指摘に対して事前に対策を練ることができるようになった。
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発 表 論 文 The Contribution of Efferent Copy to a Mirror Illusion

Mirror Illusion に対する遠心性コピーの寄与

概 要：

カナダのトロントで開催された Psychonomic Society 2013 Annual Meeting に参加した。投稿数 1,264件，

北米地域の認知科学や知覚科学の学会としては比較的大規模な学会であるが，参加者は北米に限らず世界各

地から集まっている。このほか，毎年この学会開催に合わせて複数のサテライト集会が併設されており，触

覚に関する研究者による Tactile research group，若手を中心とした注意や記憶，物体認識に特化した学会

OPAM (Annual Meeting on Object Perception, Attention, and Memory) などが筆者の近接領域では活発であ

る。発表に関しては，身体の正中線に沿って設置した鏡の鏡面側を覗き込み，両手を同時に動かすと，手の

鏡映像が視覚的捕捉を起こし，鏡の裏側に隠れた実際の手が鏡映像の位置から離れていても鏡映像の位置に

あると感じられるMirror Illusionという現象がある。この現象の生起メカニズムを知る目的で，振動により

指が実際に運動しなくても動いた感覚を受動的に生じさせる錯覚を用いて (Mizuno, et al., 2010)，指の運動に

対する遠心性コピーがない状態でもMirror Illusionが生じるかどうかを検討した。Mirror Illusionが生じる領

域を鏡面の 2次元平面で記録し，その面積を条件間で比較した結果，遠心性コピーがなくても指が動いた感

覚がある条件は，通常の Mirror Illusion の条件と有意差がない面積の視覚的捕捉が示された。この結果は，

agencyや ownershipといった自己の身体感覚を説明するモデルに対して，従来仮定されている遠心性コピー

と感覚フィードバックの時空間的情報の同期では説明できないことから，自己と他者の身体を区別する脳の

理論との関係でさらなる検討が必要と思われる。また，この現象や原理を利用することで，あたかも自分自

身の身体を操っているかのような操作性を有する機械システムを設計する原理をどのように提供するかが次

の目標である。
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