
人の運動機能障害からの早期回復を促す描画ロボットに関する基礎研究

目的：
人と共同してドローイング（線画）作品を作成するロボットの試作システムを用いて、
触覚と視覚に着目した人の「運動主体感」の発現メカニズムを探る。
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研究組織：

作業仮説：



ドローイングロボットを用いた人の認知活動に関する研究

筆先の触覚＋視覚の複合感覚による運動主体感の発現の示唆

運動機能障害の機能回復に期待

実験環境：

XY-テーブル型ドローイングロボット

計測結果：

テーブルの移動とペン先の
移動の間の相関を求めた。

横軸：タスクの番号
縦軸：相関係数

赤丸のタスクで負の相関が強く出ており、テーブルの動きとは逆方向に無自覚に手先が動いて
いる。このような無自覚な手先の動作が発生する現象が多数観測された。


