
第六章 
 

結論 
 

 

在本論文中，基於讓運動神經受創者得以非傳統的方式來操作義肢以及將此

人機介面應用到機器臂的控制上，使其成為人手的延伸，我們發展了基於肌電波

之人手與義肢控制系統，並於實驗中印證了肌電波應用在義肢控制上的可能性，

在足夠的訓練時間下，我們發展的基於肌電波之人手與義肢控制系統可以達到

98%的動作正確率。在系統發展過程中，我們學習手臂各肌肉的分佈與功能，並

研習了量測肌電波時須注意的事項；在肌電波濾波器的選擇，我們學習了發生於

肌電波的各種雜訊，並確定了濾波器的型式與規格；在指令轉換單元部分中，我

們運用技巧將濾波器沒有濾除的雜訊濾除，並設計指令推衍的規則，以利使用者

屏除已往肌電義肢在控制上的疲勞感；在虛擬義肢設計中，我們研習人類手掌的

構造與動作特性，分析目前一般義肢構造設計的優缺點，並以虛擬實境的方式建

構一虛擬義肢；我們也設計實驗以驗證此肌電義肢的動作正確性，並於系統的錯

誤訊息中學習新的知識。每一個步驟都讓我們更了解肌電波的特性，以及更確定

了肌電波在機器臂或義肢控制上運用的可能性，也為我們往後的研究奠定了基

礎。 

 

6.1  未來展望 

 

 在所建立基於腦波與肌電波之人手與義肢控制系統，仍有許多部分還有努力

的空間，如在 EEG 方面，我們希望能把 EEG 加入整個系統，也就是必須進行研
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究 EEG 與手部運動間的關係，以及 EEG 與 EMG 間的關聯性，並建立兩者之間

轉換的模式，甚至希望能建立一套由腦波透過中樞神經傳遞神經訊號刺激肌肉收

縮的模擬系統，這將有助於我們對截肢者生理系統更進一步的了解，並在肌電訊

號定量的處理上，進行更進一步的分析，這是徹底了解肌電訊號的不二法門，雖

然其間還有很多困難需克服，卻是未來必須完成的工作，最後，我們希望能建立

一個完整的系統評估機制，並增加實驗人數，以評估系統的各種優缺點，以利往

後對系統的改進。 

 

在硬體的需求上，我們需要購買可控制速度與力量的機器臂或義肢以及力感

應器，再搭配實驗室目前既有的運動量測系統，構成完整的回授迴路，以利學習

機制的進行，進而完成肌電訊號在速度與力量上的控制。在可攜性的與實用性的

考量下，我們必須開發方便攜帶的處理系統，如嵌入式系統，因為目前從肌電訊

號輸入至控制指令輸出，其間任何的處裡，目前皆由電腦執行，但在某些需顧及

攜帶性的應用上(如肌電義肢)，電腦的方便性似乎不夠，因此開發方便攜帶的處

理系統(如嵌入式系統)是未來不可或缺的工作。 
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