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Data Analysis Technique based on Kinetic Model for Motion Database
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	１．まえがき
	医療福祉ロボットや触覚インタフェースの実用化に伴い、視覚聴覚に次ぐ第三のメディアとして触覚技術が注目を集めている。また、クラウド化の進行は触覚技術に基づき多くの人々の運動を記録・保存する運動データベースが現実味を帯びつつあることを示唆している。本研究課題ではインターネットに接続されたロボットや触覚インタフェースが自律的にデータを収集し運動データベースが構築されることを想定し、その利活用のための情報処理技術を開発した。以下にその成果の一端を紹介する。
	２．研究開発内容及び成果
	３．今後の研究開発成果の展開及び波及効果創出への取り組み
	人間支援ロボットから得られる位置と力の情報を利活用することによって従来にない人間支援機器のサービスを創出できることを確認した。今後臨床試験を重ねることで様々な項目についてその効果を実証する。併せて様々な条件でのデータを収集し、そのデータベースに本研究課題で開発された運動解析技術を実装することで更なるサービスの創出を目指す。従来の機器では実現不可能なサービスを複数実装することによって人間支援機器の付加価値を高め、広く普及しうる人間支援技術の基礎を構築する予定である。
	【誌上発表リスト】

