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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 

 

本研究は，身体が不自由あるいは欠損している障がい者や身体弱者が上肢装着型ロボットを自ら

の動作意思通りに操作できるようにするため，脳波の時系列情報を基に実時間で多自由度の上肢タ

スクあるいは前腕動作を推定する手法を提案したものである．これはロボットによる障がい者支援

技術の発展に寄与するものであり，機械工学上価値ある業績と認める． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


