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▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ

ુ৊研究੔

CFRP、CFRTP、ള合材મ、接合、ఊ復

ٌ研究のూବ・৯的ٍ
本研究では成形後の品質評価の難しいຍಞ繊維強化熱可Ꮌ性樹脂قਰ下、
CFRTPك溶着接合において、ઞ用する材મや࿡法、成形૖੯などが強度にଖ
इる影響を৹ਪしている。さらにजれらをହ明૗数とし、成形した試験片の
強度あるいは品質ق試験片からの樹脂૴লなどの不ତの量كを目的૗数とし
た、多૗量解ෲや機械学習といったଁੑ的なତ৶手法での品質予測方法のெ
ด・構築を目的とする。

ী৙⋈ ৗಞ౫・ৗ౫મ

উটইॕーঝ

ྐ೐ਘ৲ള়౫મのఊ୮धம়にঢ়する研究

ળ৛਩য়প৾ ੲਾੵ৾৖
ੲਾシ५ॸ঒ੵ৾ఐ ૢ৷౫મ৾研究஼
স૊ ઌয

▽ ৴௚ൌ஦੔

• FRPやजの構造をଲ造する੫঵、ऽたは௪௡のある੫঵
• 樹脂の੝質などにถしい੫঵・研究঻
• সര੦ള合材મの研究঻・ଲ造੫঵

• 自動車等に用いられているFRP構造の接合、ఊ復

▽ 研究シーズの৷ಥ
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TEL：0866-94-2111(代表)
Email：manato_k@cse.oka-pu.ac.jp

従来技術の問題点/課題 等・・・
本技術の特徴 従来技術に対する優位性 等・・・

CFRTPは熱によって樹脂を溶着することが可能であり、ボルトや接着剤を
用いずに接合を行うことが可能である。このため、省エネルギー化を狙った輸
送手段の軽量化において、自動車分野等でCFRTPが注目されている。これを
受け産学両面から様々なCFRTP溶着手法が提案されている。一方、一般的に
FRPは衝撃などの負荷によって部材内部の樹脂や繊維と樹脂の接着面がはく離
し、強度が大きく低下する。繊維と樹脂の組み合わせは無数にあるほか、強度
に影響をおよぼす成形時の因子が多様であり、強度発現のメカニズムは完全に
は解明されていない。さらに、非破壊の接合部強度評価・推定手法がボイドの
有無などの比較的大きな欠陥などの測定に限られ、接着している箇所の強度が
十分に発現されていることを担保する手法が提案されていない。すなわち、溶
着部を成形した後での強度・品質予測手法が確立しておらず構造の信頼性が低
いため、溶着を用いたCFRTP構造は普及に至っていない。
本研究ではCFRTP同士熱融着によって接合することで、強度を発現させる

研究を行っている。これによって部材同士の接合にファスナーや接着剤が不要
になる。さらに、同じ熱融着を利用することで、CFRTP内部に発生した樹脂
の損傷を融着させることで強度を回復させることができ、部材の再利用ができ
る可能性がある。このほか、溶着後の強度評価が困難な構造に対して、機械学
習を用いることで溶着部の強度や品質を予測できるシステムを構築しようと試
みており、現在は小型の試験片を用いて評価を行うことで効率的にデータを取
得する方法を検討している。

研究シーズ導入事例・効果 等

導入事例無し

▽ 研究シーズの具体的内容

熱可塑性樹脂を用いたCFRTPの内部損傷修復
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▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ

ુ৊研究੔

計算材料ఐ学，機械学習，ঐテリ॔ルズ・インইज़ঐテॕクス

一ಹ的に，第一原理計算（DFT計算）で扱える結晶構造のモデルサイズは，
原子数にして数百個程度である．サイズの大きい欠陥や高密度な欠陥を含む
結晶構造を਀現するたीには数万〜数十万個の原子をଦ઼しなけれयならな
いたी，これらの結晶構造モデルをDFT計算でઉம扱अことは困難である．

মଢ଼஢では，サイズの大きい欠陥を含む大規模な結晶構造モデル（原子
数：数千〜数十万個）の材料計算を実行するたीに，DFT計算が出力する物
性値（エネルギー，原子間にはたらく力）を高精度に予測する機械学習஑
（人工ニューラルネットワーク：ANN）原子間ポテンシャルを構築し，シリ
コン結晶রの欠陥଱৿の解析に応用する．

ী৙⋈ ৗಞ౫・ৗ౫મ

উロইॕーঝ

ਃ༊学ಆ॑ણ৷खञ౫મシ঑গঞーシঙথधSi੥အরಳี଱৿のੰෲ

ળ৛਩য়大学 ੲਾੵ学৖ ੲਾৢਦੵ学ఐ
ૢ৷੟৶学研究஼ ၳઇ౸ ৙ি མ࿎

বয়大学১যূਲবয়大学ਃଡ ੡ଽો大学
ॢローংঝक़ख़ーঁズ・४কঃথઙૄভ঺

▽ ৴௚ൌ஦੔

਌に，઄଑৬材料・૮機材料関৴の঵種・ী৙
�৅਀঻はমଢ଼஢シーズਰਗにु，ੲਾఐ学・機械学習をણ用したଢ଼஢پ
（੗૗量৚షী析，組ा়わचਈ適৲，etc.）に਄り組॒でおり，঵種・ী৙
にかかわらङ，ੲਾఐ学・機械学習に௪௡のある੫঵・機関との৴௚は大ຈ
ಶである．

原子スケールの材料計算として広く使われている第一原理計算（DFT計算）
が出力する物性値（エネルギー，原子間にはたらく力）を機械学習モデルに
よって予測し，高精度・高சかण大規模な材料計算を実行する．

▽ 研究シーズの৷ಥ
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TEL：0866-94-2089
Email：noda@c.oka-pu.ac.jp

従来技術の問題点/課題
密度汎関数理論（DFT）に基づく第一原理計算は量子力学の原理に基づいて

様々な物質・材料の電子状態を解析できる手法であり，原子スケールの材料計
算として広く使われている．DFT計算で扱える原子数は数百個程度であり，サ
イズの大きい欠陥や高密度な欠陥を含む結晶構造に対してDFT計算を実行する
ことは困難である．大規模な結晶構造モデル（原子数：数千〜数十万個）の材
料計算の実現に向けて，機械学習を応用した材料計算手法が注目されている．

本技術の特徴，従来技術に対する優位性
人工ニューラルネットワーク（ANN）

を用いてDFT計算から出力する物性値
（エネルギー，原子間にはたらく力）を
学習し，DFT計算の結果を予測する高精
度な原子間ポテンシャルを構築した
（図1参照）．ANN原子間ポテンシャル
により，計算コストの削減や大規模系へ
の適用が可能となった．

研究シーズ導入事例・効果
シリコン（Si）単組成の

ANN原子間ポテンシャルを
構築し，原子空孔（V）欠陥
および格子間Si（I）欠陥に
対する形成エネルギー評価を
行った．大規模V欠陥では，
SPC・HRCが同程度なエネル
ギー的安定性を示した（図2
参照）．大規模I欠陥では，
モデルサイズやI欠陥サイズ
に依存した形成エネルギーを
系統的に評価し，Iの数に応
じてどの種類のI欠陥が生成
され易いかを明らかにした
（図3参照）．

▽ 研究シーズの具体的内容

大学
ロゴなど

図1. ANN原子間ポテンシャルの概略図

図2. V欠陥（ボイド）(左)，大規模V欠陥の形成エネルギー(右)

図3. I欠陥（CC, (311)RLD）の形成エネルギーのモデル
サイズ依存性(左)，大規模I欠陥（FLD, (311)RLD）の

形成エネルギーの欠陥サイズ依存性(右)
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▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ

ુ৊研究੔

次世代LIBの高容量化に๾൴するএリイ঑ॻバインダー

ٌ研究のూବ・৯的ٍ
ആ཮化ଆૃに਱ऐञCO2ൾলచ੖のञी、ગে可能ग़ॿルॠーにି৯がૐまढてः
ます؛そऒद੎ਏにऩるのが、৅電しञ電ৡを効૨的にଛ電、໮電する技術दす؛
ऒोまद໮電技術धしてम、リチウムイオン電池に代਀औोる੸次電池がশくਹ用
औोてऌてउり、५ঐーॺইज़ンृ電ਞঽ৿੤等に代਀औोるよअऩ੗くの製ષに
ઁく活用औोてःます؛しऊし、従来のLIBदम負極の活物質धしてॢছই॓イॺ
を使用してःるञीग़ॿルॠーഡ২が଩ःधःअ課題がँり高容量化が੷ीكC6ق
ैोてःます؛ৗしः負極౫धしてシリコン௺活物質がି৯औो、ग़ॿルॠーഡ২
がڬڭعڱ೅਱঱するऒधが期待दऌます؛ౄଣ電ৎのシリコン௺負極౫のก୑ઽ
ೠऊ課題にऩり、そのก୑ઽೠを೪इるਘৡバインダーが૑ਏधऔो৫৅をষढञ؛

ী৙⋈ ৗಞ౫・ৗ౫મ

উটইॕール

次世代໮電池਱ऐ負極౫シリコン用バインダーषのૢ用可能性

ウॕン०ーॸクঀট४ーઙૄভ社
代਀਄ഁ૽社শ ウॕンঔー९ー

ળ৛প৾প৾੹ঽேఐ৾研究ఐ ૢ用化৾௧వ
ਃ能ী৕工৾研究஼ ึఐ੔ে
ਦପপ৾ ੔ོ౫મ研究ਚ ชஸ੔ে

▽ ৴௚ൌ஦੔

঵ர、ൌ஦する技術・ੴৄ 等

੸次電池用ಞ౫ওーढ़ーق活物質、७ঃঞーॱー、電ੰั等ك
次世代੸次電池の৫৅製造ওーढ़ー

▢次世代リチウムイオン電池قLIBك用バインダー كਫ極用ྼम負極用ق
▣ಕ体電池用バインダー
▤電極用導電性५ছリー

▽ 研究シーズの用ಥ

41



TEL：086-286-8161/090-6132-6536
Email：soewinmaw@wingotech.co.jp

従来技術の問題点/課題 等・・・
本技術の特徴 従来技術に対する優位性 等・・・

研究シーズ導入事例・効果 等

当社PIバインダーにより、負極活物質にシリコン100％使用してもサイクル特性が良好
従来のLIB製造工程をそのまま適用可能

▽ 研究シーズの具体的内容

他社バインダー使用のサイクル特性

サイクル特性が著しく劣化

次世代リチウムイオン電池の高容量化に期待
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コネクテッド
・

エレクトロニクス

［ 24 - 30 ］

❸



▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ

ુ৊研究੔

分৙⋉॥ॿॡॸッॻ؞ग़レॡトロॽॡス

উロইॕーঝ

分散制御पेॊロボットマスゲーム

ળ৛਩য়প৾
ੲਾੵ৾৖ੲਾシスॸムੵ৾ఐ ೎໏੿

ऩख

▽ ৴௚ൌ஦੔

▽ 研究シーズの৷ಥ

ණロボットシスॸム؜分散制御ঁ؜ーইトーン઺൸૪৶

• ग़ンॱーॸイওント

• ৶௺ઇ୘पउऐॊ৾ಆの৿ਃહऐ
• デॕスউレイ

マスゲームधमء

ਰৣのय़ーডーॻのःङोऊपঢ়৴घॊ੫঵؞ਃঢ়
• ग़ンॱーॸイওント
• ৶௺ઇ୘قऽたमजの੍ରك
• デॕスউレイ

• ଖइैोた઺൸॑ロボットණのইज़ーওーション
पेढथ਀ਠघॊ

• ৯ఏইज़ーওーションपঢ়घॊੲਾम઺൸のा
関連する従来の問題よりも難しい

研究の৯的
• マスゲーム॑ৰਠघॊ制御器の৫৅

47



TEL: 0866-94-2092

Email: izumi@cse.oka-pu.ac.jp

▽ 研究シーズの具体的内容

問題設定

マスゲームのための分散制御器

シミュレーション結果

ロボット
速度指令型の全方向移動ロボット

制御器

近くのロボットの位置
自分の位置

制御器 移動速度 ✓入力は局所的な情報のみ
⇒ 分散型の制御器

マスゲーム問題
最終的なフォーメーションが目標画像を表すような制御器を求めよ
– 各ロボットの目標位置は未知 ⇒ 関連する従来の問題よりも難しい
– 目標フォーメーションをどのように定めればよいか？

アイデア

提案制御器

ロボットを黒い画素と考え，その密度分布によって画像を表現する
– 画像の濃い場所 ⇒ ロボット数：多い =

ハーフトーン
画像処理の考え方

ボロノイ領域の重み付き重心へのフィードバック制御器
– 重みに画像の濃淡情報を導入：画像の濃い場所 ⇒ 重み：大
– 画像の濃い場所へロボットを向かわせる

濃淡情報

ロボット数：3000

目標画像 初期配置 最終フォーメーション

提案制御器によって，マスゲームが実現できた！

速度指令

■で表示
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▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ

ુ৊研究੔

仮想マシン؜ड़ঌঞーティングシ५テム؜セキュリティ

ٌ研究の背景؞৯的ٍ
サイバー攻撃による଺૩ੜਸや攻撃ু஺が੗஘化してउり؜॥ンআューॱ

दඞअサーঅ५の保護が੎ਏになってःる؝ৈ২な攻撃दは؜従来の保護ু
১を৚ೂऽたは૮஍化घるু১も存૔घる્؝に؜ड़ঌঞーティングシ५テ
ムやセキュリティソフトウェアの保護が੎ਏदある؝ऽた؜॥ンআューॱद
仮想マシンを動作औचるૼ୒が൤఺してःる؝仮想マシンは࿒௞औोた୭୆
द実行可能दあり؜仮想マシン৔৖からਗ৖への๝௱は୔しः؝जऒद؜仮
想マシンঔॽॱに監視機構を଑োし؜仮想マシン上のड़ঌঞーティングシ५
テムやセキュリティソフトウェアへの攻撃をଆૃघるু১を઀੧した؝

ী৙⋉॥ॿॡॸॵॻ؞ग़ঞॡトロॽॡ५

プロフॕーঝ

ෘ୳ঐシথをૢ৷खた१ーঅ५૰視と保護

ળ৛਩য়প৾ 情報ੵ৾৖ 情報ৢਦੵ৾ఐ
੦ೕソフトウェアੵ৾研究஼ ଯઢ లื

ળ৛প৾৾୒研究੹ દઠ ೢ୏，৛内 ਹ๒
થ৥ੵ঵ৈಉ௧୅৾ૅ ஌৛ ஶ৥

▽ ৴௚ൌ஦੔

঵ரؚൌ஦घるૼ୒؞ੴৄ ಉ
• サーバープログラムの動作監視に௪௡のある੫঵؞੮৬
• ड़ঌঞーティングシ५テムや仮想マシンの動作ੰෲや性能ীෲに௪௡ある
੫঵؞੮৬

• 仮想マシンद動作घるプログラムやड़ঌঞーティングシ५テムの動作監視
• 仮想マシンद動作घるプログラムの保護

▽ 研究シーズの৷ಥ
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TEL：0866-94-2141
Email：masaya@c.oka-pu.ac.jp

研究背景
• サイバー攻撃への対策としてセキュリティソフトウェアやログ保存ソフト
ウェアが研究開発

• 攻撃者にとって不都合なソフトウェアは無力化される可能性あり
• OSの脆弱性を狙った攻撃により，従来の対策は無効化される可能性あり

提案手法
プログラムの動作情報と振る舞いの不可視化による保護
• 動作情報（名前など）を一時的に別の情報に置換
• ファイル操作や通信操作の代理実行
VMM(Virtual Machine Monitor)により保護機構を実現
• OSの脆弱性を狙った攻撃にも耐性あり
• 仮想マシン(VM)上のプログラムは改変なし
• OSを含めた動作監視が可能

提案手法の導入効果
• 応用プログラムやOSによる従来の保護機構を改変なしに併用可能
• 従来のセキュリティソフトウェアを攻撃者から不可視化して保護

▽ 研究シーズの具体的内容

攻撃者

保護対象
プログラム

検知&攻撃
困難化

提案手法

不可視化
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健康
・
医用
・
福祉

［ 31 - 46 ］

❹
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▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ

ુ৊研究੔

新ૠ抗マラリア薬 経皮吸収型製剤 過酸化物

ٌ研究のూବ・৯的ٍ
マラリア治療؟アルテミシニンベースのಡ用療法を使用

（ACTs: Artemisinin-based Combination Therapies）

問題ਡ؟アルテミニシン単剤では完治できない
ગ೤しやすく、ใோ抗マラリア薬に耐性を示す熱帯熱マラリア流行
大量有機合成が難しく、ଠேৱ౺ेりಖ製して使用

ଢ଼஢৯的؟大量に有機合成可能な新ૠ抗マラリア౜ଓ化合物・過酸化物を
用いた新しい抗マラリア製剤の開発を৯੐す

ী৙⋊ ௏೨・ୢ৷・ૣක

উটইॕーঝ

ৗखः৽ຜลઽ஑ಿঐছজ॔ଲදの৫৅研究

ળ৛প৾ ఇ৾৖ ব੠૎ഉඪ਑౪৾ী৙
স ᠷᆧ

▽ ৴௚ൌ஦੔

঵ரؚൌ஦घॊ技術・ੴৄ ಉ

1. 非経口製剤（ቦહ剤やໞᑥ製剤など）のૼ୒を持つ੫঵とのુ৊ଢ଼஢
2. 抗マラリア薬のଢ଼஢成果をଅ઎に熱帯৉্で新ૠহ঵をઅइている੫঵

1. ஘々なॱॖউの非経口抗マラリア製剤
2. 抗マラリア治療薬・੒ଆ薬
3. ઁ෇೧の寄生虫治療薬

▽ 研究シーズの৷ಥ
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TEL：086-251-7975
Email：hskim@cc.okayama-u.ac.jp

●従来技術の問題点
マラリア治療には、アルテミシニンをベースにしたACT製剤（経口薬が主）
を用いる。しかし、
（１）ACT に薬剤耐性を示す熱帯熱マラリアが流行
（２）死亡の7割は経口投与が難しい患者（乳幼児や子ども）
（３）アルテミシニンの作用機序は不明
等の問題があり、これら問題を克服できる新しい医薬品の開発が急務である。

●本技術の特徴と優位性
（１）我々が見出した過酸化物は、マラリアの経口剤として抗マラリア薬効を

発揮する
（２）経皮吸収型製剤に剤形を変更しても抗マラリア薬効を維持するので、

乳幼児や子どもに使用しやすい
（３）過酸化物単剤でマラリアを完治させる効果を持ち、作用機序が説明でき

る
（４）他の寄生虫疾患にも有効である

●研究シーズ・N-89

・高い安全性（低い毒性）、合成法が簡単、大量合成可能
・薬剤耐性原虫に有効（in vitro）
・ヒト熱帯熱マラリア、ネズミマラリア (in vivo) に完治効果を示す
・経口/非経口などの投与ルートに関係なく完治する
・薬効発揮の標的分子が見つかる（Plasmodium falciparum endoplasmic 
reticulum-resident calcium binding protein (PfERC)

▽ 研究シーズの具体的内容

1,2,6,7-Tetraoxaspiro[7.11]nonadecane
(N-89)
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▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ 触覚刺激，身体制御，জঁঅজテーシঙン

ٌ研究のూବ・৯的ٍ

ী৙⋊ ௏೨・ୢ৷・ૣක

উロইॕーঝ

ඡಁඵౕ॑ਹ৷खञମ体਑౪১

ળ৛大学 学術研究੹ ঽேఐ学学ୠ
ওढ़ॺロॽॡ५シ५ॸ঒学研究஼ ၳઇ౸
൫ໟ ୬୙

▽ ৴௚ൌ஦੔

঵ரؚൌ஦する技術・ੴৄ 等

ୢ௜機ঢ়，ૣක઱ਝ，઻ਁૂ，など

✓ ૡ౵ଆૃ・నষ੍ର
✓ 動੿ઇં
✓ 肢体ਂঽ૓঻のঽয়েણ੍ର

▽ 研究シーズの৷ಥ

Age0 10 20 30 40 50 60 70 80 90

4,000
8,000

12,000

0

Emergency transport
Elderly現૔，਼ੀ人ઠの৺15%が୦かしらの௽૩を

੅ってථらしてःると੉われており，また，近年
の高ೡ৲طத高ೡ৲にൣः，高ೡ঻の人ઠは年ر
ੜਸൊ向にँる．このよअなর，失われた機能の
補ለや଩ৣしたઈ動能力の向上，またजの੍ରが
必要ਂ૭ಳでँる．本ଢ଼஢では，触覚刺激を利用
した身体制御能力の拡張を૥みる．これにより，
ၴもがସの高ःেણを੾ीる঺ভの実現を৯੐す．
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TEL： 086-251-8232
Email：shibanoki@okayama-u.ac.jp

従来技術の問題点/課題 等・・・
本技術の特徴 従来技術に対する優位性 等・・・

研究シーズ導入事例・効果 等

▽ 研究シーズの具体的内容

大学
ロゴなど

近年，ロボット技術を利用した義肢装具や，ライトタッチコン
タクト現象・確率共鳴現象を利用した身体バランス機能向上など，
失われた機能の代替から補助，また，人間が本来有する能力の向
上や拡張などが現実的なものとなってきた．しかしながら，これ
らシステムは高価なロボットやセンサ，専門的な知識を必要とす
る．本技術では小型の振動デバイスのみにより，人間の身体能力
を向上できる．

✓ 耳介付近への振動刺激により身体バランス制御能力が向上

✓ 振動制御モデルを筋電義手における触覚フィードバックに応用

・振動刺激により身体バランス機能が向上することを確認
現在，足踏み運動や歩行時における触覚刺激との関係性解明およびこれらの評価システムを構築

・物体との接触時に振動フィードバックのタイミング
を適切にずらすことで接触と異なる感覚を伝達可
感覚能力の拡張や動作教示に応用できる可能性

Tactile 
stimulator

No stimulus
With stimulus

x

yCOP
ACC

Sensor Vibrator
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▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ

ુ৊研究੔

リハビリテーション，ミラーセラピー，運動アシスト

ٌ研究のూବ؞৯的ٍ
ൺ麻痺ಉのඪ૾に対する手指リハビリテーションの一つとしてミラーセラ

ピーが実઱されている．ミラーセラピーでは，೩者が自身の麻痺していない
側（健常側）の運動を鏡に୼し，その鏡像を観察することにより，麻痺して
いる側（麻痺側）が運動したऊのような運動჻覚を೩者にଖइ，麻痺側の運
動機能を回復させる．この੠，健常側運動に合わせた麻痺側運動を実੠に動
ऊす支援を行うことにより，運動イメー४েਛのയਤが示ྮされている．
一方，運動支援装置には機械的な遅れが伴い，視覚と運動感覚の差によって
回復が遅れることが報告されており，それらの調和によりಌなる改善が期待
できる．そこで，本研究では，視覚と運動感覚のズレを考慮したミラーセラ
ピーのための手指運動アシストシステムを開発し，遅れ時間ಉのਫ਼ୈを行っ
ている．

ী৙⋊ ௏೨ୢ؞৷ૣ؞ක

উটইॕーঝ

ൺ๊ᮾ೩঻पৌघॊ঑ছー७ছআーのञीのু੐ઈ৿॔シ५ॺシ५ॸ঒

ળ৛਩য়প৾ ੲਾੵ৾৖ য৑ੲਾੵ৾ఐ
॥থআগーॱੵ৾研究஼ ୬ি෥ஂ

▽ ৴௚ൌ஦੔
জঁঅজॸーシঙথঢ়બ؜ઈ৿॔シ५ॺঢ়બ

৲自୧ಉでのミラーセラピーによる麻痺側の手指運動支援を自動؞
使用者に視覚と運動感覚の違和感がなくਭけ入れられるシステムの開発؞
使用者の઻能௬੼を੦にした好ましい動作のেਛ؞

▽ 研究シーズの৷ಥ

73



TEL：0866-94-2409
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従来技術の問題点/課題
従来のミラーセラピーでは，麻痺側の手指の運動支援を伴わない方法

や，麻痺側の手指運動を他者が支援するという方法がある．また，先行
研究ではミラーセラピー時に鏡にった運動を観察した後に，身体練習を
行うことで運動観察や身体練習のみの場合よりも運動機能の改善に効果
があることが示されている．一方，近年のロボティクスの発展により，
麻痺部を自動で運動支援する装置として歩行支援装置(HAL) がある．HAL を直接下肢に装
着させリハビリテーションを行うことで，歩行機能が改善する事例が報告されている．麻
痺した手指においても，装置を直接装着させ運動支援することで，運動機能の改善が期待
できる．また，視覚では健常側と鏡像による麻痺側が同時に動いていると認識するが，支
援装置には機械的な遅れを伴う．この運動と視覚の不協和が運動麻痺の回復を遅らせてし
まう重要な要因の１つである．視覚と運動感覚の不協和を改善することで効果的な機能改
善が期待できる.
本技術の特徴
本研究では視覚と運動感覚のズレを考慮したミラーセラピ

ーのための手指運動アシストシステムを開発している．開発
したシステムにおいて，ボックス内の健常側には，USB カメ
ラとLeap Motionを設置した．麻痺側には手指運動を支援す
るためのパワーアシストハンドを設置する．また，ボックス
前面にはディスプレイを設置する．麻痺側の運動支援には
Leap Motionによって計測した健常側の手指姿勢に合わせて
パワーアシストハンドにより麻痺側の運動支援を行う．屈曲
伸展には，圧縮空気と真空ポンプを電空比例弁と電磁弁によって圧力を調整しながらベ
ローズに流入出させることによって実現している．また，各手指に曲げセンサを設置する
ことで麻痺側の各関節角度を計測し，各関節角度に対してフィードバック制御を行う．
ボックス前面のディスプレイには，ミラーセラピーを模擬した画面を表示し，健常側映

像に対して麻痺側映像の表示タイミングに差（遅れ時間）を設けることで機械遅れの緩和
を行う．ディスプレイには図のような映像が表示され，この映像は健常側の手指運動を撮
影した映像と，その映像を左右反転させた映像（麻痺側映像）を並べたものである．使用
者が健常側手指を屈曲すると健常側映像の手指も屈曲す
る．その後，t  秒遅延して麻痺側手指が屈曲した映像も
表示される．この遅れ時間t を機械遅れに合わせて調節
することにより視覚と運動感覚の違和感を低減する．
研究の結果，健常者においてパワーアシストハンドによ

る運動支援（機械遅れ）より早くディスプレイの麻痺側映
像が動作するものが好まれることが示されている．特に，
機械遅れが0.3秒の場合には，t=0.1 秒（支援より0.2 秒
早い），機械遅れが0.5秒の場合では，t=0.2 秒（支援よ
り0.3 秒早い）遅らせることにより，人が好ましく感じる
動作となることを示している．

▽ 研究シーズの具体的内容

従来のミラーセラピーでは，麻痺側の手指の運動支援を伴わない方法
や，麻痺側の手指運動を他者が支援するという方法がある．また，先行
研究ではミラーセラピー時に鏡にった運動を観察した後に，身体練習を
行うことで運動観察や身体練習のみの場合よりも運動機能の改善に効果

健常側映像

麻痺側映像

パワーアシスト
ハンド （機械遅れ）
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A B 

NGF + Control rat plasma

C 

NGF + ICSS rat Plasma

D 

NGF + IMM rat Plasma NGF + ACh (positive control) 
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DATA SET: 268 scene 

(crop 128 256pix)
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［ 47 - 53 ］

❺



▽ 研究の໪ਏ

य़ーডーॻ

ુ৊研究੔

抗炎症、抗アレルギー、食品素材、脂質ওॹॕエーॱー

ٌ研究のూବ؞৯的ٍ
炎症やアレルギーなどの生৬ଆ御ખૢにঢ়ॎるਘৡな脂質ওॹॕエーॱー

であるロイコトリエンは、୰૗৖ਜ਼षの炎症細胞の遊௒、਴ෟ൙のઽೠ、血
ଵの්ૌ性のᕓਤなどの活性をંす。このよअな脂質ওॹॕエーॱーの生成
は、5-リポキシゲナーゼといअ脂質代謝酵素が作用するとこौから઩ऽる。
そのたी、この5-リポキシゲナーゼの働きを制御することができोय、炎症
ખૢやアレルギー症૾のೄ੖につながることが਋ୄऔोる。私たちの研究室
では、5-リポキシゲナーゼの働きを効૨৓に制御できる食品成分の探索し、
炎症ખૢやアレルギー症૾のೄ੖を৯指して研究を行っている。

ী৙⋋ ংॖड़؞୫ષ

উটইॕーঝ

ಿ༇ඪ؞ಿ॔ঞঝॠー॑৯੐खञ࿫ସওॹॕग़ーॱー়ਛ༛૩୫ષのർด

ળ৛਩য়প৾ ৳௏ૣක৾৖ ౭ു৾ఐ
୫ષে৲৾研究஼ ਆ঱ མে

▽ ৴௚ൌ஦੔

঵ரؚൌ஦घॊૼ୒؞ੴৄ ಉ

ଲୗ঵

抗アレルギーなどのਃચ性のહଖ؞抗炎症؞
リポキシゲナーゼ活性を制御できるৗたな成分の探索-5؞

▽ 研究シーズの৷ಥ
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TEL：0866-94-2149
Email：kawaka@fhw.oka-pu.ac.jp

白血球などの細胞が種々の刺激を受けると、細胞膜のリン脂質からアラキド
ン酸が遊離する。アラキドン酸代謝酵素の1つである5-リポキシゲナーゼは、
アラキドン酸からロイコトリエンを生成する最初の酵素である。私たちの研究
室では、5-リポキシゲナーゼ活性を測定することができ、5-リポキシゲナー
ゼの働きを制御できる食品素材や食品成分の探索を行っている。

食品素材から抽出したエキスをHPLCを用いて分画し、5-リポキシゲナーゼ
活性の阻害効果を指標に有効成分を決定する。その有効成分について、動物実
験や培養細胞実験により、抗炎症作用や抗アレルギー作用を評価する。

▽ 研究シーズの具体的内容
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連携支援機関のご案内

研究推進機構　産学官連携本部（担当：栢菅、高城）
〒700-8530　岡山市北区津島中1-1-1
TEL　086-251-8463
E-mail　r-kenkyu@okayama-u.ac.jp

岡山大学

地域創造戦略センター（担当：武田、藤木）
〒719-1197　総社市窪木111
TEL　0866-94-2205
E-mail　rcr-sec@ad.oka-pu.ac.jp 

岡山県立大学

研究・社会連携部（担当：桑本、西田）
〒700-0005　岡山市北区理大町1-1
TEL　086-256-9730
E-mail　renkei@office.ous.ac.jp

岡山理科大学

庶務部　庶務課（担当： 黒田）
〒716-8508　高梁市伊賀町8
TEL　0866-22-7404
E-mail　kiu-syomu@office.jei.ac.jp

吉備国際大学

総務部　総合企画課（担当：林）
〒703-8516　岡山市中区西川原1-6-1
TEL　086-271-8465
E-mail　rcc@shujitsu.ac.jp 

就実大学

産学連携知的財産管理室（担当：日下）
〒701-0192　倉敷市松島577
TEL　086-462-1111（内線26049）
E-mail　s-renkei@med.kawasaki-m.ac.jp

川崎医科大学

事務部　庶務課（担当：林、大植）
〒701-0193　倉敷市松島288
TEL　086-464-1010
E-mail　kenkyu@mw.kawasaki-m.ac.jp

川崎医療福祉大学
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TEL　0868-24-8217
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津山工業高等専門学校

岡山県工業技術センター
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〒701-1296　岡山市北区芳賀5301
TEL　086-286-9600
E-mail　kougi-info@pref.okayama.lg.jp

（担当：石鎚、堀）
〒701-1221　岡山市北区芳賀5303
TEL　086-286-9116
E-mail　info@oric.ne.jp

岡山リサーチパーク
インキュベーションセンター（ORIC）

機関名 担当・所在地・電話・Ｅメールアドレス

検索リサーチパーク　研究展示

ものづくり支援部
研究開発支援課
（担当：宮地・松島）

〒701-1221 岡山市北区芳賀5301 テクノサポート岡山
Tel  086-286-9651　Fax  086-286-9676
E-mail  kaihatsu@optic.or.jp

事務局
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E-mail　chugoku-college03@jeed.or.jp

中国職業能力開発大学校

企画・連携室（担当：植月）
〒708-8509　津山市沼624-1
TEL　0868-24-8217
E-mail　rennkei@tsuyama-ct.ac.jp

津山工業高等専門学校

岡山県工業技術センター
素材開発部（担当：川端）
〒701-1296　岡山市北区芳賀5301
TEL　086-286-9600
E-mail　kougi-info@pref.okayama.lg.jp

（担当：石鎚、堀）
〒701-1221　岡山市北区芳賀5303
TEL　086-286-9116
E-mail　info@oric.ne.jp

岡山リサーチパーク
インキュベーションセンター（ORIC）

機関名 担当・所在地・電話・Ｅメールアドレス

検索リサーチパーク　研究展示

ものづくり支援部
研究開発支援課
（担当：宮地・松島）

〒701-1221 岡山市北区芳賀5301 テクノサポート岡山
Tel  086-286-9651　Fax  086-286-9676
E-mail  kaihatsu@optic.or.jp

事務局

MEMO



MEMO





検索リサーチパーク　研究展示

ものづくり支援部
研究開発支援課
（担当：宮地・松島）

〒701-1221 岡山市北区芳賀5301 テクノサポート岡山
Tel  086-286-9651　Fax  086-286-9676
E-mail  kaihatsu@optic.or.jp

事務局

第
26
回
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リ
サ
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チ
パ
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示
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シ
ー
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集




