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  BCIمکانیسم عملکرد 

BCI های تهاجمی و نیمه تهاجمی 
طی جراحی مغز و اعصاب مستقیماً در ماده خاکستتتری 

 شوند. مغز یا در نزدیکی آن  کاشته می

BCI های غیرتهاجمی 
های عصبی مغز را  های فناوری، سیگنال با استفاده از رابط

 کنند. دریافت می

 (MEGمگنتوآنسفالوگرافی )

 *MEG  هغا  ساغا   سغطغ  با استفاده از مغنغطغا غ غ

ها  منطا  ای ناشی از فعال ت الکتریکی در مغنغر را  م دان

 کطد. گ ر  می اندازه
( SQUIDSها  تداخل کوانتومغی ابغررسغانغا   * دستگاه

سطاورها  با ار ساا  و کم سر و صدا برا  تشخ ص شار 

 منطا  ای با ار ضع ف و تبدیل آنها به ولتاژ هاتطد.

 (EMGالکترومیوگرافی )

  *EMG  فعال ت الکتریکی تول د شده توسط عضلات

 کطد. گ ر  می اسکلتی را ارزیابی و اندازه

ها  عضلانی از نظر الکتریکی و عصبی فعال  * وقتی سلول
 کططد. ها  الکتریکی تول د می شوند، پتانا ل می

گغ غر  ایغ   * ابرار  به نام الکتروم وگرافی بغرا  انغدازه

 شود. ها استفاده می پتانا ل

 (EEGالکتروانسفالوگرام )

 شوند. * الکترودها به پوست سر متصل می

هغا   ها  الکتریکی از  ریق الکترودها در قامت * س گطال 

 شوند. خاصی از سر ثبت می
 شوند. ها  ضبط شده به رایانه مطتقل می * پال 

ها  پردازش س گطغال بغرا  بغدسغت آوردن  * از تکط ک

 شود. ا لاعات مف د جهت ایجاد توان کطترلی استفاده می

های  تشخیص الگوهای تصمیم گیری با استفاده از تکنیک  BCI انواع

  پردازش سیگنال

های غیر ارادی یا غیر  به حداقل رساندن یا حذف  فعالیت

  مرتبط با تصمیم گیری در مغز مانند پلک زدن

  BCIهای فناورانه  چالش 

 های اثبات فناوری آزمایش

 ها  کطترلی ترجمه شد. ها  منر  رمرگشایی و به س گطال *  ابتدا س گطال

 * فرام   کطترلی برا  کطترل سرکت یک ربات اسکلت خارجی بالاتطه استفاده گردید.

* از ای  روش برا  ف ریوتراپی و توانبخشی ب ماران دارا  ناتوانی عضلانغی اسغتغفغاده 

 گردید.

 * در ای  آزمایش از اعصاب سای ب طایی برا  کطترل یک بازو  ربات ک استفاده شد.

تواند در توانبخشی افراد  باشد می می  Friend-II*  ای  بازو  ربات ک که تحت عطوان  

 توان استفاده شود. ناتوان و کم

* در ای  آزمایش کاربر نماد  از ماتری  بصر  که شامل دستورات مشخص یه 

 کطد. یک به یک جام متحرک است را انتخاب می

 شوند؛ به فرام   کطترلی ترجمه می BCIها  منر  ضبط و از  ریق  * س گطال

برا  کطترل بازو  ربات ک نصب شده رو  صغطغدلغی دغرخغدار  BCI* ای  
WMRA.استفاده شد ) 

تغوسغط الغکغتغرودهغا    EEGها   * در ای  تات ابتدا س گطال

 آور  گردید. جایگذار  شده برو  سر جمع

 ها  تبدیل به فرام   کطترلی گردید. * س گطال

* فرام   کطترلی برا  سرکت و کطترل یک صغطغدلغی دغرخغدار 
 استفاده شد.

* در ای  آزمایش فرد یک کلمه را در ذه  خغود مغتغصغور 

 شود. می

 شود. استخراج می BCI* کلمه مورد نظر توسط 
* کلمه برا  یک دست ار نوشتار  ارسال و بغر رو  کغا غذ 

 شود. نوشته می

ها  فعال ت منر  از  غریغق  * در ای  آزمایش، س گطال

که   Spectroscopy Near InfraRed (NIRS)روش 

 یک روش   ف شطاسی است ثبت شد.
نغمغا  ها برا  کطترل سرکت یک ربات اناان * ای  س گطال

 استفاده شد.

و با  BCI* در ای  آزمایش یک بازو  ربات ک از  ریق 

 استفاده از ماتری  بصر  کطترل شد.

* از افراد خواسته شد تا نماد  را از ماتری  انغتغخغاب 
ها  منر  پ  از ثبت و پغردازش بغه  کططد. س گطال

ها  کطترلی برا  سرکت یک بازو در سغه بغعغد  فرمان

 تبدیل شد.

* در ای  آزمایش یک الگو  ما ریابی برا  سرکت یک 

ربات ن مه ماتقل متحرک جهت به سداقغل رسغانغدن 

 نقش کاربر ارائه شده است.
* در ای  سالت کاربر نقغش نغا غر را دارد و ربغات 

کطد و کاربر فغقغط  ا  از سرکات را پ شطهاد می مجموعه

 ها را انتخاب یا رد کطد. باید آن

 EEGها  منر  از  ریق  * در ای  سالت س گطال

 استخراج شده و به فرام   کطترلی ترجمه گردید.
* از ای  فرام   برا  کطترل یک ربغات دسغتغ غار 

 شخصی ن مه ماتقل استفاده گردید.

های مغزی را با دقت و   نبود حسگرهایی که بتواند سیگنال

 کیفیت بالا تشخیص دهد.

 های کاربردی برخی زمینه

 امنیتی و نظامی آموزشی و سرگرمی نقل و تولید و حمل پزشکی و توانبخشی

های پزشکی و توانبختشتی، آمتوزش و  می و امنیتی، حوزههای مختلف از قبیل صنعت و تولید، صنایع نظا ها به سرعت در حال تبدیل شدن به بخشی از زندگی روزمره ما هستند و در حال حاضر در بخش ربات

باشد تا انسان بتواند با دقت و اطمینتان  پایا بین انسان و ربات می نقل و ... حضور دارند. این گستردگی کاربرد، نیازمند توسعه یک پروتکل و راهکار ارتباطی جدید جهت تعامل و ارتباط و سرگرمی، لجستیک، حمل

های ارتباطی و کنترلی قتابتل فتهتم بترای  اج شده و به سیگنالهای فیزیولوژیکی مغز استخر بالا و به صورت بلادرنگ عملکرد ربات را کنترل نماید. رابط مغز و رایانه راهکار جدیدی است که طی آن، سیگنال

های مغزی را نیز متاثر کرد. در حتال حتاضتر  ه بتوان سیگنالای ک گونه شود. این در حالی است که تلاش برای دوسویه کردن این رابطه توسط محققان در حال انجام است به های سیلیکونی تبدیل می پردازنده

های مغزی  توسعه این فناوری و استخراج و رمزگشایی کامل سیگنال های نه چندان دور به طور کامل تجاری سازی شود. شود در سال های مبتنی بر ارتباط مغز و رایانه در حال توسعه بوده که پیش بینی می فناوری

 نش و یا حتی کنترل و دستکاری نمود.ها و تجهیزات، بتوان اذهان و افکار عمومی را خوا باعث خواهد شد تا علاوه بر ایجاد تحولی عظیم در نحوه برقراری ارتباط انسان با رایانه

 رصد فناوری 
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