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１． はじめに 

 

本研究では，筋電センサーを利用してハンドロボッ

ト制御を行う．利用者は，筋電センサーを装着して，

手を握ったり，指を動かすことで，ハンドロボットを制

御する ．本研究では ，筋電センサーと して

AdvancerTechnologies社製のMyoWare 筋電センサ

ーを利用し，ハンドロボットには，Hiwonder 社製の

uHandPiを利用する．筋電センサーによって収集され

たデータを機械学習の手法を利用して分類すること

で，ハンドロボットを制御する．本研究では，その準

備段階として，筋電センサーのプログラムを作成し，

計測実験を実施した． 

 

２． 筋電センター 

 

EMG（筋電図）とは, 筋線維から発生した個々の

活動電位が容積伝導により電極に到達した時点の活

動電位を加算（複合活動電位）し，図として表現した

ものである．EMG には, 表面筋電図と筋肉内筋電図

の 2種類がある. 表面筋電図は, 皮膚の筋肉の上の

表面から筋肉の活動を記録することにより, 筋肉の機

能を評価する. 筋肉内筋電図は, 筋肉からの筋肉活

動を直接記録することにより, 筋肉機能を評価する.  

 

 

図 1：Myoware 筋電センサー 

本研究では, AdvancerTechnologies 社が提供する

MyoWare 筋電センサーを利用した（図 1）．これは表

面筋電図のタイプの EMG センサーであり，筋肉内筋

電図のタイプに比べて，比較的安価であり，手軽に

利用することが可能である．Myoware 筋電センサー

は，オールインワン EMGセンサーである. MyoWare

ボードは, ノイズフィルタリング, 調整された筋肉の活

動電位を測定し, その筋肉の活動量に応じた電圧 V

（volt） を出力する.Myoware 筋電センサーはウェア

ラブル型であり， 電極パッドをボードに直接接続が

できる. 付け方に関しては, 筋電センサーに電極パ

ッドをつけて, 前腕にあるもっとも動きが発生する部

分に取り付ける. そうすることで, 取り付けられた場所

から動きがある時に発生する電気信号を読み取るこ

とができる． 

 

３． プログラムコード 

 

本研究では，Myoware 筋電センサーをArduinoに

接続して，入力データを処理するプログラムを作成し

た．以下は，筋電センサーからデータを取得するプロ

グラムである． 

１行目から６行目は，センサーポートの設定や取得

データの初期設定を行なっている．７行目からの処

理は，筋電データ収集のためのメインループであり，

8 行目でセンサーポートからデータの読み込みを行

なっている．データは 10ビットの値で返されるため，9

行目で，５V までの値に変換し，10 行目で，計算され

た値を出力している． 

 

1. int sensor1 = A0; #センサーポートの設定 

2. int data1;     #取得するデータ 

3. void setup() {    

4.   Serial.begin(9600); 

5.   pinMode(sensor1, INPUT);    



6. } 

7. void loop() { 

8.   data1 = analogRead(sensor1); 

9.   float voltage = data1 * (5.0/ 1023.0); 

10.   Serial.println(voltage); 

11.   delay(100);  

12. } 

 

４． 実験結果 

 

筋電センサーを装着し，ジャンケンのグー，チョ

キ，パーの動作をそれぞれ 5秒間行なった際のデー

タを取得した．初期状態として，手に全く力を入れて

いない状態からスタートさせた．図２，３，４は，それぞ

れ，グー，チョキ，パーを行なった時のセンサーの出

力値の様子を示した．  

 

図２：グーした時の筋電図 

 

図３：チョキした時の筋電図 

 

図４：パーした時の筋電図 

 

グラフより，グーの状態でもっとも高い値を示してい

ることが分かる．これは手を握った状態であり，最も力

をいれた状態であったためであると考えられ，パーの

状態が最も値が小さくなっている．また，それぞれに

おちて，出力される波形データは明らかに異なって

おり，筋電センサーによって，手の動きを分類するこ

とが可能であると考えられる． 

 

５． 関連研究 

 

低コストで，かつパワフルで精度の良い EMG によ

って制御されるハンドロボットの設計に関する研究が

ある 1)． プロセスを簡単にするために，MyoWare 

Muscle Sensor (筋電センサー）と Arduinoを使用して

いる．MyoWare Muscle Sensor を前腕部につけて指

を動かすときに生じる電気を読みとって，Arduino に

よって読み取ったデータの分析が行われる．取得し

た EMG 信号のデータをデータ化して，いくつかのク

ラスに分類する．各クラスによって，ロボットアームの

動きが変化する．  

EMG 信号の処理に関連する研究では，さまざまな

分類方法が使用されている．また，ハプティックインタ

ーフェースや音声を利用したハンドロボット制御など，

さまざまなアプローチが存在する 2)． 

 

６． おわりに 

 

本研究では,筋電センサーを使用して腕を動かし

た時に発生した電気信号のデータを取得した．その

結果，それぞれの動きに対して，異なる波形を計測

することが可能であることがわかった． 

今後，取得したデータをもとに，様々な手の動きを

検出し，ハンドロボットの制御を実施する． 
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