東北大学大学院情報科学研究科

論文内容の要旨作成要領
論文内容の要旨作成にあたっては、下記事項に留意の上、所定の期日までに履歴書及び論文目録と併せて所属系事務室に提出してください。

記

１）ワープロ等でＡ４判横書き、文字サイズは9～10.5ポイントとし、必ず左右25mm、上下25mmの余白を確保してください。

ただし、上覧、枠内の文字サイズは、10.5ポイントとします。（別紙記入例参照）

２）論文審査委員は、次のとおり記載してください。

順番は、教授、准教授、講師の順で記入してください。

（主査教授、本研究科教授、他研究科教授、他大学教授、本研究科准教授、他研究科准教授、他大学准教授、本研究科講師、他研究科講師、他大学講師の順で記入。）

（主査）東北大学教　授　　　　　１　　　　
　　　　　　　東北大学教　授　　　　　２　　　　　　　東北大学教　授　　　　　３　　　　
東北大学准教授　　　　　４　　　　

３）文字数は、和文の場合は4,500字程度、欧文の場合は2,000語程度とします。

図版、写真等を挿入する場合は、各自でレイアウトし、その大きさを字数に換算して含めてください。

４）外国人留学生の氏名の記載は、下記のとおりとします。

例）漢字氏名の学生

氏　　　名　　EQ \* jc2 \* "Font:ＭＳ 明朝" \* hps16 \o\ad(\s\up 11(YU),余)　EQ \* jc2 \* "Font:ＭＳ 明朝" \* hps16 \o\ad(\s\up 11(LIAN),連)　EQ \* jc2 \* "Font:ＭＳ 明朝" \* hps16 \o\ad(\s\up 11(YU),友)
英字氏名の学生

氏　　　名　　EQ \* jc2 \* "Font:Century" \* hps20 \o\ad(\s\up 11(ﾓﾊﾏﾄﾞ),MOHAMMAD)  EQ \* jc2 \* "Font:Century" \* hps20 \o\ad(\s\up 11(ｱﾌｻｰ),AFSER)
	
	東北大学情報科学研究科教務係

〒980-8579　仙台市青葉区荒巻字青葉6-3-09

TEL 022-795-5814,  FAX 022-795-5815

e-mail is-kyom@grp.tohoku.ac.jp


別紙＜記入例＞
	氏名　　EQ \* jc2 \* "Font:ＭＳ 明朝" \* hps14 \o\ad(\s\up 11(せん),仙)　EQ \* jc2 \* "Font:ＭＳ 明朝" \* hps14 \o\ad(\s\up 11(だい),台)　　EQ \* jc2 \* "Font:ＭＳ 明朝" \* hps14 \o\ad(\s\up 11(た),太)　EQ \* jc2 \* "Font:ＭＳ 明朝" \* hps14 \o\ad(\s\up 11(ろう),郎)
学位の種類　　博　士（情報科学）もしくは博　士（学術）
学位記番号　　情　博　第 空白３文字分 号

学位授与年月日　　令和７年３月２５日

学位授与の要件　　学位規則第４条第１項該当

研究科、専攻　　東北大学大学院情報科学研究科（博士課程）システム情報科学専攻

学位論文題目　　A Study on ･･･　（人の運動制御における先行位相の研究）
注）論文題目が英文の場合は（　）書きで和訳を付けてください。

論文審査委員　　（主査）東北大学教　授　○○　○○
東北大学教　授　○○　○○　　東北大学教　授　○○　○○

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（工学研究科）

　　　　　　　　　　　　　福島大学教　授　○○　○○　　東北大学准教授　○○　○○


論　文　内　容　の　要　旨
第１章　序論

　人は時々刻々と変化する環境に実時間で対応していると考えられている。人と直接、または、人と人との間に入り相互作用し人の生活をサポートするマシンの実現にとって実時間情報慮理は極めて有用であり、脳の情報処理による実時間システムの研究は重要である。
　脳は感覚器により環境情報を受け、筋肉や脳内回路へ処理した情報を送り、行動や認識を行っている。会話の時やスポーツの時など、認識や行動が環境情報を先行している場合があることを我々は日常の感覚として経験している。この先行性は環境と対応する際の脳情報処理システムの一般的特徴を表している可能性がある。従って、本研究の目的は、人の感覚－運動システムにおける先行性の特徴を測定し、先行性のメカニズムを解明することである。
従来の感覚－運動システム研究では、同期課題では先行運動の報告はあるが、実験から得られる情報が少なく、先行の意義について考察するには至っていない。同期課題より得られる情報の多い追従課題に関しては先行運動を示すデータは散見されるが、系統的な実験報告はされていない。また、モデル研究において、生体システムに不可避の時間遅れを補償するためのフィードフォワード制御についての研究は数多く見られるが、先行運動の積極的意義に対する提案はされていない。そこで、本研究では、手の運動に対する目標追従課題を行い、先行運動を定量的に測定し、その意義を実験的に明らかにする。さらに、実験を再現しうるトップダウンモデルを構築し、先行運動のメカニズムを解明する。
第２章　視覚目標手動追従実験プロトコル

　環境を先行する被験者の運動を測定しその意義を明らかにするべく、視覚目標手動追従実験を実施した。CRTディプレイ、コンピュータマウス、制御用PCから実験装置を構成し、視覚ターゲット刺激を振幅一定の単振動運動とし、ターゲット周波数を実験条件として定常運動実験と過渡運動実験を行った。また、可能な限り多くの情報を得るために単純にフーリエ変換を行うのではなく、時々刻々のデータを直接サンプリングした後、データ処理を行う解析方法を実施した。
第３章　視覚目標手動追従実験の結果

　（以下略）
