
人の深部感覚に誘導される無自覚の運動の解析と認知モデルの構築

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システムを用いて、触覚と

視覚に着目した人の「無自覚な運動の発現メカニズム」を明らかにすることを目指す。
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研究組織：

実験環境：

XY-テーブル型ドローイングロボット



人の深部感覚に誘導される無自覚の運動の解析

計測結果例：

1. 前提として、脳内の運動予測モデルの存在が示唆された。

2. 知覚刺激と運動予測モデルからの運動予測との齟齬によ

って、無意識な運動が誘発される。

3. 既知の描画に対しては、予測モデルに基づき、フィードフォ

ワードとしての運動が支配的である。

4. 視覚と触覚では、視覚による運動誘発が支配的であるが、

触覚は精緻な運動の齟齬を検知している可能性がある。

Proposed model of the human movement process 
in the brain.

Comparison of calculated movement ratio in X (left) and Y (right)
directions between eyes closed and eyes open conditions（Without 
pause points in the robot movement, straight-line-type data.）

p = 2.44× 10□□ < 0.05 p = 1.95× 10□□ < 0.05

A example of participant’s hand movement
(Left: Eyes closed, Right: Eyes open, with 
the robot’s curved-type drawing movement)
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