
アダプティブリアルタイム非侵襲ニューロモルフィック義手。 左：アプローチの全体像、右：AIzuHand I 義足初試作

○プロテーゼ/神経プロテーゼは、神経障害
を持つ人々の生活の質を大幅に改善すること
ができます。これらのデバイスは、広範な治
療ソリューションになりつつあります (つま
り、パーキンソン病、網膜インプラント、歩
行リハビリテーション、義肢の感覚フィード
バックの回復、乳房充血または触診など)。
ただし、さまざまな感覚入力を組み合わせて
複雑なタスクを正確に実行する生きている
エージェントとは異なり、ほとんどの義肢お
よび擬人化ロボットアームは、精度に影響を
与える単一感覚入力を使用します。しかし、
それらは制御方法が原因で電力を大量に消費
するデバイスです。
したがって、義手の感覚運動機能の豊富さと
その適応性を理解することは、現代の科学と
工学における課題の 1 つです。
○このプロジェクトでは、感覚運動の統合と
フィードバック センシングを備えた高度な
リアルタイムで電力効率の高いニューロモル
フィック義手 AIzuHand を調査します。私
たちは、義肢を制御して、神経障害や切断を
受けた人々の動きを回復させるためのソ
リューションを開発することを目指していま
す。

○このプロジェクトの結果は、次の実用
的なアプリケーションに適用できます。

-肢体不自由者のリハビリ、
-四肢切断者のための柔軟で低コストの義
肢
-乳房充血のためのプロテーゼ
-触診用プロテーゼ

本研究は３次元ネットワークオンチップ
によるスパイキングニューラルネット
ワーク（SNN）を利用し、複雑な神経入
力を処理し直感的な動作を可能にした義
手の制御技術です。リアルタイムで直感
的な制御が必要な四肢切断者用の義手や
リハビリテーション用途の他、特定疾患
により義手の利用が望ましい方への適用
など幅広い活用が期待できます。

関連発明：３次元ネットワークオンチップによるスパイキングニューラルネットワーク （特願2019-124541）
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直感的な制御が可能な人工装具の開発

計
算
機
設
計

シ
ミ
ュ
レ
ー
シ
ョ
ン

信
号
処
理

画
像
処
理

そ
の
他

セ
キ
ュ
リ
テ
ィ

通
信
・
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア

123

教授 Ben A. Abderazek

AIzuHand: 適応型リアルタイム
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