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1 はじめに 

本研究では筋電信号を用いてユーザの把持情

報とカメラから得られる映像情報を用いて，探

したいオブジェクトを設置した場所の周辺情報

をユーザに提示することを目的とする．近年，

コンピュータの小型化・軽量化が進みウェアラ

ブルコンピューティングの研究が盛んに行われ

ている．また，記憶メディアの大容量化が進み，

人の記憶活動を支援するための拡張記憶・体験

メディアの研究が注目されている．その中の１

つに先行研究である物探しを効率化するウェア

ラブルシステム I’m Here!”が挙げられる [1]． 

I’m Here!では，探したいオブジェクトを最後

にカメラが認識した瞬間をユーザに提示するこ

とによってユーザのもの探しを支援する．しか

し，日常生活では，オブジェクトを設置した瞬

間がカメラの視野外になってしまう場合がある．

その場合システムがオブジェクトを最後に認識

した瞬間と，ユーザが実際にオブジェクトを設

置した瞬間が異なってしまい，オブジェクトを

探し出すことができないという問題が発生する．

本研究では筋電信号を用いることにより，探し

たいオブジェクトが設置された瞬間がカメラの

視野外でも，設置した周辺の情報をユーザに提

示できるシステムの実装を目指す． 

  

2 研究概要 

2.1 物探し支援のシステムの流れ 

物探し支援の流れを図 1に示す. 

 
図 1. 物探し支援の流れ 

 
 

 

筋電信号を計測し，取得した波形に対しフー

リエ変換を行うことで特徴を抽出する．得られ

た特徴を入力とし，動作識別を行う．探したい

オブジェクトを，放す動作が認識された時点の

カメラ映像にタグ付けを行い，前後の映像をユ

ーザに提示する． 

筋電位情報を用いることで，カメラに写って

いる風景から，ユーザがオブジェクトを放した

瞬間の場所が推測でき，探しているオブジェク

トの周辺状況を知ることができる．本研究では

筋電位情報から物体の把持状態を検出すること

を目的とする． 

 

2.2 実験環境 

本研究では握る・放す動作をする際に伸縮す

る，前腕の檮側手根伸筋(図 2)，檮側手根屈筋

(図 3)の 2 つの筋から筋電信号をサンプリング周

波数 1[kHz]で計測する[2]．今回は被験者 1 名で

歩行動作を考慮せず，肩・肘を固定した状態で

握る・放す動作を行い，上記の各識別手法を用

いて動作識別を行う．アース電極とリファレン

ス電極の装着位置はそれぞれ，手首と肘とする．

動作識別の際，各代表パターンに対し握る・放

す動作をそれぞれ 10 回行い，認識率を計算する． 

 

 
図 2. 檮側手根伸筋     図 3. 檮側手根屈筋  

 

 

3 特徴抽出 

筋電信号計測装置から得られた波形(図 4)を， 

32 ポイントずつフーリエ変換を 16 ポイントず

つずらしながら行い，代表パターンのスペク

トログラム(図 5)を作成する．スペクトログラ

ムの横軸に時間，縦軸に周波数，色の濃淡を

含有率とし，握る動作を行った際の檮側手根
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伸筋から得られた筋電信号の一例(図 4)と，そ

の波形から作成したスペクトログラム(図 5)を

示す． 
 

 

 

 

 

 
図 4. 波形データ 

 

 
図 5. スペクトログラム 

 

計測した波形データのパワー値を計算し，閾

値判定を行う．2 つの筋から得られる信号のパ

ワー値が，どちらか一方でも閾値を越えた時

点を動作開始，双方のパワー値が閾値を下回

った時点を動作終了とし，動作区間を決定す

る．得られた動作区間の波形から，上記の手

法で特徴抽出し，周波数と，周波数の含有率

を用いて動作識別を行う．また，特徴抽出を

行う際に，動作区間のスペクトルを代表パタ

ーンと比較できるよう正規化する． 

 

3 予備実験 

3.1 動作識別 

本研究では，複合類似度法[3]による動作識

別を行った．計測波形のパワー値を計算し，

動作区間を決定，代表パターンと比較できる

ようスペクトルを正規化し類似度を計算した．

各筋の筋電信号を，それぞれの代表パターン

との類似度を閾値判定し，握る動作と放す動

作どちらが行われたかを識別する．どちらの

動作の類似度も閾値を越えていた場合，類似

度が高い動作に識別する．実験で得られた結

果を表 1に示す． 

 
表 1. 識別結果 

 
動作(握る)を識別した結果，正解である識別

結果(握る)が 9 回，誤識別である識別結果(放

す)が 1 回という結果が得られた．また動作

(放す)を識別した結果，誤識別である識別結

果(握る)が 0 回，正解である識別結果(放す)

が 10 回という結果が得られた． 

 

3.2 考察 

握る・放す動作をそれぞれ 10 回行った結果，

放す動作は 100%という精度で認識でき，握る

動作では，10 回動作を行い 1 回誤識別された

が，把持状態検出において檮側手根伸筋，檮

側手根屈筋の２つの筋が有用であることが分

かった．また，「握る・放す」の 2 つの動作

を識別する際に複合類似度法を用いた動作識

別手法で識別できることが分かった． 

 

4 おわりに 

4.1 まとめ 

今回，被験者 1 名を対象に檮側手根伸筋，

檮側手根屈筋から筋電信号を計測した．得ら

れた波形データから特徴抽出し，周波数と周

波数の含有率を入力として，複合類似度法を

用いて類似度を算出し判定を行うことで動作

識別を行った．結果として，檮側手根伸筋，

檮側手根屈筋の筋と複合類似度法を用いた動

作識別手法のそれぞれの有用性が確認できた． 

 

4.2 今後の課題 

今後は複数の被験者に対して把持状態検出

を行い，認識率の計算，評価することで一般

性を検証する．また，実験試行回数を増やす

ことで認識率の信頼性を上げ，歩行動作など

肘や肩が固定されない体勢での把持状態検出

を行う． 

また,動画撮影部を実装することで上記手法

を用いた把持状態検出とカメラからの映像取

得を並列して行い，放す動作が行われた時点

で撮影している映像にタグ付けを行う．ユー

ザからの要求があったときに探したいオブジ

ェクトを設置した前後の映像を提示するシス

テムの実装を目指す． 
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