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人工装具や電動車いす等を制御するために表面筋電図は活用されているが，本研究では表面筋電図装置を用いた
ヒューマンマシンインターフェースを自動車操作に応用し，その経路追従精度をドライビングシミュレーター実験を
通じて評価した．2種類のインターフェースとドライビングシミュレータ実験の様子を以下に示す．
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Control Signal Processing
以下のブロック図に従って筋電図信号
は処理されている。
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Type I Interface

実験条件 Experimental Conditions
3種類の運転条件では、24名の実験協力者がType I interfaceを操作した。
16名の実験協力者は、 別の2種類の運転条件であるType II interfaceを操作
した。

実験結果 Experimental Results
経路追従精度は、ドライビングシミュレータに保存される回転経路の誤差の中央値によって評価される。ゲームハ
ンドルと比べて表面筋電図のType I interfaceとType II interfaceでは、最も良い結果が得られている。今後は、実
車による実験を行う予定である。
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