
総合シミュレータによる生体機能モデルシステムの開発について

１．要旨

生体機能（脳高次・神経伝達・四肢機構）システムの開発として、ＡＭ機能設計システムによる脳高次（画像解析・情報解析・行動判断・判断学習・意志伝達）機能のプログラムロジック設計、制御機能システムによる

神経伝制御機能のロジック設計、設備機構設計システムによる生体四肢機構の３Ⅾ設計、運用試験システムによる外部情報機能設計によって、生体機能システムにおける各種機能動作の解析を可能にする。

２．生体機能モデルシステムの設計

（１）生体機能モデルシステムの構成

（２）生体機能システムのロジック設計

画像解析・情報解析機能のＰＧロジック設計 行動判断・判断学習機能のＰＧロジック設計 神経伝達機能・四肢動作機構・外部情報機能の設計

画像処理システムの機能設計

・左右視覚カメラによる外部状況（周辺エリア・各種設備）の画像データにつ

いて、入力画像信号の合成処理機能のＰＧロジックを設計する。

画像解析システムの機能設計

・画像合成信号により周辺エリアの「地形・設備形状・設備識別」解析、移動

設備の「位置・速度・方向」の解析機能のＰＧロジック設計

・周辺エリアの「地形・設備形状・設備識別」、移動設備の「位置・速度・方

向」の画像解析情報の出力機能のＰＧロジックを設計する。

情報処理システムの機能設計

・音声・臭気・触覚他情報データによる左右聴覚入力・嗅覚入力・触覚入力に

おける情報処理機能のＰＧロジックの設計を行う。

情報解析システムの機能設計

・聴覚・嗅覚・触覚情報による「音声識別・内容解読」「臭気識別・方向」「接

触部位・触覚識別」の情報解析機能のＰＧロジックを設計する。

・周辺における画像解析情報と聴覚・嗅覚・触覚の解析情報による合成解析情

報の出力機能のＰＧロジックを設計する。

状況判断システムの機能設計

・画像解析及び聴覚・嗅覚・触覚解析の合成情報入力により、基点方向の周辺

（地形・設備配置）状況の画像表示機能のＰＧロジックを設計する。

・基点方向の周辺（地形・設備配置）画像表示による状況判断データから周辺・

環境解析における状況判断機能のＰＧロジックを設計する。

行動判断システムの機能設計

・基点方向の周辺（地形・設備配置）状況判断と各種の行動判断データから、

目的行動における移動位置・ルート判断機能のＰＧロジックを設計する。

・目的行動における音声発言の内容判断機能のＰＧロジックを設計する。

・基準データに対する移動位置・ルートの行動判断の誤差から、状況判断・行

動判断データの補正を行う判断学習機能のＰＧロジックを設計する。

意志伝達システムの機能設計

・目的行動の判断（移動位置・ルート）における身体四肢動作位相の意志伝達

を行う制御指令機能のＰＧロジックを設計する。

・目的行動の判断（音声発言）における発言動作内容の意志伝達を行う制御指

令機能のＰＧロジックを設計する。

制御機能システムによる神経伝達機能設計

・意志伝達（行動方向・動作内容・発言内容）の情報入力に対し、生体（腕肢・

足肢）各部位の位相動作機能、音声変換機能の制御ロジックを設計する。

・生体部位の位相動作制御に対する四肢機構の各駆動ユニットの動作制御にお

ける神経伝達機能・音声発言内容の制御ロジックを設計する。

・音声変換信号に対する音声ユニットの発生機能の制御ロジックを設計する。

設備機構システムによる身体四肢機構設計

・３Ｄ－ＣＡＤシステムにて身体四肢機構のＣＡＤ設計、機構制御システムに

て身体四肢機構の動作制御機能の制御ロジックを設計する。

・３Ｄシミュレータムに身体四肢機構のＣＡＤ設計データを入力し、四肢神経

制御・機構動作制御による身体四肢機構の動作設定する。

運用試験システムによる外部情報機能設計

・運用試験システムによる周辺設備・環境条件の画像設定機能と、設備動作・

環境動作の制御機能のＰＧロジックを設計する。

・生体機能システムによる状況判断・行動判断制御を行うため、外部情報（画

像・音声・臭気・触覚・温度）出力機能のＰＧロジックを設計する。

ＡＭ制御システムによる高次機能設計

外部情報システム

・運用制御システムの機能設計

・周辺動作状況のＣＧ画像設計

・画像・音声情報出力機能設計

・臭気・触覚・温度出力機能設計

外部情報

脳高次システムの機能動作解析

情報解析・画像解析・行動判断他機能のロジック回路によって、外部情報に対する各種高次機能動作を解析する。

画像解析システム

・画像入力処理機能のＰＧロジック設計

・画像解析処理機能のＰＧロジック設計

・画像出力処理機能のＰＧロジック設計

情報解析システム

・情報入力処理機能のＰＧロジック設計

・情報解析処理機能のＰＧロジック設計

・情報出力処理機能のＰＧロジック設計

行動判断システム

・状況判断解析機能のＰＧロジック設計

・行動判断解析機能のＰＧロジック設計

・意志伝達制御機能のＰＧロジック設計

データに基づく判断動作

・設備照合・状況判断データに基づく状況判断

・目的設定・目標設定データに基づく行動判断

・動作順序・行動手順データに基づく動作出力

判断学習機能

状況行動判断の動作状態によるデータ補正

神経伝達システム

・意志伝達処理機能のロジック設計

・生体動作制御機能のロジック設計

・四肢神経伝達制御機能のロジック設計

制御機能システムによる神経伝達機能設計

四肢機構システム

・３D-CAD による生体四肢の機構設計

・四肢機構の動作機能のロジック設計

・３D シミュレータによる四肢動作設計

設備機構システムによる四肢機構設計

神経伝達・四肢機構システムの動作解析

・神経伝達機能のロジック回路にて制御機能を解析する。

・四肢機構シミュレータにて四肢動作機能を解析する。

運用試験システムによる外部情報設計



３．生活支援・生体補完システムの開発

（１）生活支援・生体補完システムの開発実現化

（２）生活支援・生体補完システムの開発ステップ

生活支援システムの開発ステップ 生体機能の補完システムの開発ステップ

共通開発ステップ⓪

・特殊機関用のＲＣシステムの開発（設計・試験・製造）を合理的に行うために、総合シミュレータの構成機能（Ａ

Ｍ機能システム・運用試験システム）の「プログラムロジック設計システム」の開発を行う。

開発ステップ①

・総合シミュレータによって、特殊機関用のＲＣシステムにおける設備システムの設備機構・制御システムの制御機

能・ＡＭシステムの制御機能の開発（設計・試験・製造）を行う。

開発ステップ②

・ＲＣシステム（設備機構・制御機能・ＡＭ制御機能）をベースに、各種（家事・パートナー・介護）用途の生活支

援システムの設備機構・制御機能・ＡＭ制御機能の設計試験・製造を行う。

開発ステップ③

・各種用途に応じた生活支援システム（運用機・共通予備機）のリース提供を行い、予備機（保守点検・最新化）と

の定期的な交換によって、各個の生活支援状態に応じたシステム性能・機能向上を行う。

共通開発ステップ⓪

・生体機能のモデルシステムの開発（設計・試験・製造）を合理的に行うために、総合シミュレータの構成機能（Ａ

Ｍ機能システム・運用試験システム）の「プログラムロジック設計システム」の開発を行う。

開発ステップ①

・総合シミュレータによって、生体機能モデルシステムにおけるＡＭシステムの制御機能・制御システムの制御機能・

設備システムの設備機構の開発（設計・試験）を行う。

開発ステップ②

・生体機能モデルシステム（ＡＭ制御機能・制御機能・設備機構）をベースに、各種（四肢・視聴覚・言語・高次）

の生体補完システムの四肢機構・生体同調機能・制御機能・ＡＭ制御機能の設計試験・製造を行う。

開発ステップ③

・各個に応じた生体機能の補完システム（運用機・予備機）のリース提供を行い、予備機（保守点検・最新化）との

定期的な交換によって、各個の生体機能状態に応じたシステム性能・機能向上を行う。

①ＲＣシステムのベース開発

・設備システムの設備機構の設計・性能試験

（本体機構・頭部機構・四肢機構・付帯機構）

・制御システムの制御機能の設計・機能試験

（本体機能・頭部機能・四肢機能・付帯機能）

・ＡＭシステムの制御機能の設計・機能試験

（画像解析機能・情報解析機能・行動判断機能)

（解析学習機能・判断学習機能）

プログラムロジック設計システムによるＡＭ機能設計

特殊支援システムのリース事業（自衛隊・消防署他）

・特殊支援システムによる災害救助・火災消火・物資輸送の支援作業

・特殊支援システムによる特殊訓練・特殊運用・危険物処理の支援作業

作業支援システムのリース事業（生産産業）

・作業支援システムによる設備製造に関する製造・組立・試験の作業支援

・作業支援システムによる物質生産に関する生産・計測・検査の作業支援

・作業支援システムによる土木建築に関する運転・計測・検査の作業支援

・作業支援システムによる食料生産に関する農業作業・漁業作業の支援

③生活支援システムのリース事業（福祉機関）

・生活支援システムによる家事作業・パートナー作業・介護作業の支援

③生体補完システムのリース事業（医療機関）

・四肢機能の生体補完システムによる日常生活の行動支援

・視聴覚機能の生体補完システムによる日常生活の行動支援

・嗅触覚機能の生体補完システムによる日常生活の行動支援

・言語機能の生体補完システムによる日常生活の行動支援

・脳高次機能の生体補完システムによる日常生活の行動支援

②ＲＣシステムの実現化（製造）

・設備システムの設備（本体・頭部・四肢・付帯）機構

・制御システムの制御（本体・頭部・四肢・付帯）機能

・ＡＭシステムの制御（解析・行動判断・判断学習）機能

②生体機能・補完システムの実現化

・四肢補完システムの四肢機構・生体同調・制御機能・ＡＭ制御機能

・視聴覚補完システムの生体同調・制御機能・ＡＭ制御機能

・嗅触覚補完システムの生体同調・制御機能・ＡＭ制御機能

・言語補完システムの生体同調・制御機能・ＡＭ制御機能

・脳高次補完システムの生体同調・制御機能・ＡＭ制御機能

特殊支援システムのベース実現

・特殊支援システム（設備機構・制御機能・ＡＭ制御機能）を先行実現

※特殊支援システムをベースに、設備機構・制御機能・ＡＭ制御機能のスペ

ック変更によって作業支援システム・生活支援システムを実現

※特殊支援システム及び作業支援システムのリース事業の収益によって、

生活支援システム・生体補完システムのリース事業を運営

①生体機能モデルシステムの開発

・高次システムの制御機能の設計・機能試験

（画像解析機能・情報解析機能・行動判断機能)

（解析学習機能・判断学習機能）

・制御システムの制御機能の設計・機能試験

（本体機能・頭部機能・四肢機能・付帯機能）

・設備システムの設備機構の設計・性能試験

（本体機構・頭部機構・四肢機構・付帯機構）

プログラムロジック設計システムによる生体機能設計


