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研究成果の概要（和文）：本研究においては，上肢運動時における運動単位の活動動態を解明することを目的と
して研究を遂行した．得られた成果は次の通りである．（１）肘を屈曲する運動時において，単一運動単位の活
動電位波形のデコンポジショを行うシステムを試作し，重畳波形が出現する場合においても適用可能であること
を示した．（２）運動時に抽出した単一運動単位の活動電位波形からテリトリを推定するシステムを試作し，運
動単位のサイズを推定することが可能であることを示した．（３）活動電位波形のデコンポジション，運動単位
のサイズを推定するシステムを上肢運動時に適用して，運動単位の活動動態を解析した．

研究成果の概要（英文）：We studied the dynamics of motor units (MUs) during exercise of upper limbs.
 The results were as follows.  (1) In the case of elbow flexion exercise, a system was constructed 
to decompose surface motor unit action potentials (SMUAPs). In addition, it was shown that 
decomposition was possible even when superimposed SMUAP waveforms appeared. (2) A system for 
estimating the SMUAP territory during elbow flexion exercise was demonstrated and it was shown that 
it was possible to estimate the size of the MUs．(3) We applied the system to decompose SMUAPs and 
to estimate the size of MUs during the elbow flexion exercise, and analyzed the MU dynamics.

研究分野： 人間医工学

キーワード： マルチチャネル表面筋電図　上腕二頭筋短頭　運動単位
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