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1. はじめに

　人間が何かを握る，または何かに触れる際の“強く”あ
るいは“弱く”などの力の感じ方には個人差があるため，
表現が非常に難しい。一方，近年では人間が意志を持って
何かに触れる際の感覚，すなわち「触覚」を利用して情報
を伝達したり装置を制御したりする「ハプティック技術」
の応用や研究 1)が積極的に進められている。
　たとえば，触覚によって何らかの装置を制御する場合，
前述のように「強さ」や「弱さ」の度合いを数値化（デジ
タル化）する作業が必要になる。現在でも Fig. 1に示すよ
うな，指先に掛かる圧力を計測するガジェット 2)は存在す
るものの，人間の触感や触覚に関する研究自体が新しい分
野であることから，広く普及するには至っておらず，この
分野は未だ研究途上にあるといえる。
　しかし，やがては人間の意志としてのアナログ的触覚を
デジタル値に置き換えて，各種装置を精密に制御できる時
代が到来するのは確実であると思われる。その際，感覚や
触覚を数値化するハプティック技術と並んで，数値化され
たデータを制御対象装置に伝送する通信技術の確立も不可

欠となることが予想される。すなわち，制御対象に触れる
ことで装置を制御するハプティック技術と，極めて親和性
が高いと思われる「人体通信」の利用が有力な選択肢とし
て考えられる。
　ハプティックと人体通信を組み合わせることで，人間の
微妙な触覚を数値化した後にデータ信号として人体上を伝
搬させ，制御対象の装置に伝送することが可能になれば，
自然な動作の流れの中で，通信対象に対して利用者の繊細
な意志を伝えることができる。

2. 人体通信

　人体通信技術は，1990年代中期にアメリカ MIT 
(Massachusetts Institute of Technology)の学生であった T. G. 
Zimmermanらによって発案された近距離レンジの通信技
術 3)で，開発当初はウェアラブル・コンピュータの装置間
通信への適用を想定していたと考えられている。日本では
1997年に，NTTヒューマンインターフェース研究所から研
究発表がなされており，これが日本における最初の本格的
な人体通信の研究 4)であったと考えられる。
　人体通信技術は「電圧式」と「電流式」に大別される
が，本稿においては「電圧式人体通信」を前提として解説
を進める。電圧式人体通信技術は Fig. 2に示すように，利
用者の身体周辺に「近接場電界」と呼ばれる微弱な電界領
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Fig. 1*1　Example of Tactile Sensation Sensor

Fig. 2　Image of ＂Intra-body Communication”


