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前回のサンプルプログラムとの差分のところだけ解説します． 

 

// Impedance Distribution Measurement Function 

int[] MeasureImpedanceDistribution(){ 

  int pin,rcv,stoptime; 

  int[] imp=new int[ELECTRODE_NUM]; 

   

    myPort.write((byte)PC_MBED_MEASURE_REQUEST);  

    stoptime=millis()+10; //wait 10ms 

    while(stoptime>millis()); 

    rcv = myPort.read(); 

    for(pin=0;pin<ELECTRODE_NUM;pin++){ 

      rcv=myPort.read();  

      imp[pin]=rcv; 

    } 

    return imp; 

} 

 

↑インピーダンス分布を返す関数．Mbed にインピーダンス計測を依頼するコマンドを送っ

た後，10ms待ってデータを読むという書き方をしています． 

これは汚い書き方で，本来はシリアルポートを監視しておいて，データが溜まったら読み出

せばよいはずなのですが，Processing のシリアル通信ではなぜかこれがうまく行かなかっ

た（習熟していないため原因不明）ため，この書き方になりました．10ms は 61点のイン

ピーダンス計測にかかる時間として十分な値です． 

 

void setup(){ 

 ～ 

  impedance_offset = MeasureImpedanceDistribution(); 

} 

 

↑setup 中で一度インピーダンス計測を行います．これにより，この後の計測結果を初期値

との差分で評価することができるようになります． 



ですから本システムは，プログラム立ち上げの時には電極に触れていてはいけない＆電源

はつけていないといけない，ということになります． 

 

//present rotating point 

  x=0.7*cos(theta); 

  y=0.7*sin(theta); 

  theta+=0.1; 

  for(pin=0;pin<ELECTRODE_NUM;pin++){ 

    if((x-Electrode_Pos_X[pin])*(x-Electrode_Pos_X[pin])+(y-Electrode_Pos_Y[pin])*(y-

Electrode_Pos_Y[pin])<0.07){ 

      stimulation[pin]=40; //Pulse Width in micro-seconds.  

   }else{ 

      stimulation[pin]=0; 

    } 

  } 

 

↑本サンプルプログラムの重要部分ではありませんが，刺激を「円運動する円」にしていま

す． 

 

 

  AreaSize=0; 

  CoGX=0; 

  CoGY=0; 

  Sum=0; 

  impedance = MeasureImpedanceDistribution(); 

   

  for(pin=0;pin<ELECTRODE_NUM;pin++){ 

    if(impedance[pin]==-1){//avoid serial transmission error.   

      impedance[pin]=prev_impedance[pin]; 

    }else{//average previous data to avoid noise 

      int tmp = (impedance[pin]+prev_impedance[pin])/2; 

      prev_impedance[pin]=impedance[pin]; 

      impedance[pin]=tmp; 

    } 

  } 

 



↑計測したインピーダンスデータを，前回の計測結果と平均しています．これにより多少ノ

イズを低減しています． 

また計測データがうまく通信されない場合を返り値(-1)で検出して，その場合は過去のデー

タを使うようにしています．この部分も本来は正常な値が帰るまで待てばよいはずですが，

Processingのシリアル通信に習熟していないので今回はこの書き方になりました． 

 

  for(pin=0;pin<ELECTRODE_NUM;pin++){ 

    impedance[pin] = impedance_offset[pin]-impedance[pin]; 

    if(impedance[pin]>IMPEDANCE_THRESHOLD){ 

      //impedance[pin]-=IMPEDANCE_THRESHOLD; 

      AreaSize++; 

      CoGX += Electrode_Pos_X[pin]*(float)impedance[pin]; 

      CoGY += Electrode_Pos_Y[pin]*(float)impedance[pin]; 

      Sum += (float)impedance[pin]; 

    }else if(impedance[pin]<0){ 

      impedance[pin]=0; 

    } 

  } 

  if(AreaSize>AREASIZE_THRESHOLD){ 

    CoGX /= Sum; 

    CoGY /= Sum;   

  }else{ 

    CoGX=0; 

    CoGY=0; 

  } 

 

↑重心位置(Center of Gravity, CoG)と接触面積を求めています．重心位置はインピーダンス

の変化がある閾値を超えた電極の座標に，インピーダンスの変化を重み付けして加算平均

したものです（一般的な重心計算）．接触面積は閾値を超えた電極の個数を数えています． 

 


