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Ｒｅｓｅａｒｃｈ，２０１６，５７（７）：１５２８１５４２．

［９］　ＣＡＲＴＭＥＬＬＭＰ，ＭＣＫＥＮＺＩＥＤＪ．Ａｒｅｖｉｅｗｏｆｓｐａｃｅ
ｔｅｔｈｅｒｒｅｓｅａｒｃｈ［Ｊ］．ＰｒｏｇｒｅｓｓｉｎＡｅｒｏｓｐａｃｅＳｃｉｅｎｃｅｓ，
２００８，４４（１）：１２１．

［１０］　ＤＨＡＲＭＡＬＥＧ，ＴＨＡＫＡＲＥＶ，ＰＡＴＩＬＤＤ．Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ
ｈａｎｄｓｆｒｅｅｓｐｅｅｃｈｂａｓｅｄＳＭＳｓｙｓｔｅｍｏｎＡｎｄｒｏｉｄ［Ｃ］．
ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＡｄｖａｎｃｅｓｉｎ
ＨｕｍａｎＭａｃｈｉｎｅＩｎｔｅｒａｃｔｉｏｎ， Ｄｏｄｄａｂａｌｌａｐｕｒ， ＩＥＥＥ，
２０１６：１５．
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，２０１５，３４（６）：
８５８８．

　ＨＥＫ，ＴＩＡＮＹＱ，ＬＩＱ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆｓｐｅｅｃｈ
ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｔｒａｓｈｂａｓｅｄｏｎＬＤ３３２０［Ｊ］．
Ｆｏｒｅｉｇｎ Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ ＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ， ２０１５，
３４（６）：８５８８．

［１２］　ＡＬＭＡＳＳＬＡＷＩＤ，ＢＬＯＣＫＬ，ＲＯＮＱＵＩＬＬＯＣ．Ａｄｏｐｔｉｏｎ
ｏｆｓｐｅｅｃｈｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｉｎｃｏｍｍｕｎｉｔｙｈｅａｌｔｈｃａｒｅ
ｎｕｒｓｉｎｇ ［Ｊ］． Ｓｔｕｄｉｅｓ ｉｎ Ｈｅａｌｔｈ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ ＆
Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｃｓ，２０１６，２２５：６４９６５３．
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２０１６，１１（２）：１８０１８７．
　ＹＵＪＪ，ＭＥＮＹＳ，ＲＵＡＮＸＧ，ｅｔａｌ．Ｔｈｅｒｅｓｅａｒｃｈａｎｄ
ｉｍｐｌｅｍｅｎｔａｔｉｏｎｏｆｂｅｈａｖｉｏｒｉｍｉｔａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍａｂｏｕｔＮａｏ

ｒｏｂｏｔｂａｓｅｄｏｎＫｉｎｅｃｔ［Ｊ］．ＣＡＡＩＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎ
ＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＳｙｓｔｅｍｓ，２０１６，１１（２）：１８０１８７．

［１４］　ＺＨＯＵＳ，ＤＯＮＧ Ｚ，ＬＩＷ Ｊ，ｅｔａｌ．Ｈａｎｄｗｒｉｔｔｅｎ
ｃｈａｒａｃｔｅｒｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ｕｓｉｎｇ ＭＥＭＳ ｍｏｔｉｏｎ ｓｅｎｓｉｎｇ
ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ［Ｃ］．ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ
ｏｎＡｄｖａｎｃｅｄＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＭｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓ，ＩＥＥＥ／ＡＳＭＥ，
２００８：１４１８１４２３．

［１５］　ＣＨＵＡＮＧＴＹ，ＫＵＯＭＳ．Ａｍｏｔｉｏｎｓｅｎｓｉｎｇｇａｍｅｂａｓｅｄ
ｔｈｅｒａｐｙｔｏｆｏｓｔｅｒｔｈｅｌｅａｒｎｉｎｇｏｆｃｈｉｌｄｒｅｎｗｉｔｈｓｅｎｓｏｒｙ
ｉｎｔｅｇｒａｔｉｏｎｄｙｓｆｕｎｃｔｉｏｎ［Ｊ］．ＥｄｕｃａｔｉｏｎａｌＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ＆
Ｓｏｃｉｅｔｙ，２０１６，１９（１）：４１６．

［１６］　ＬＩＭＦ，ＬＩＷ，ＺＨＡＯＪ，ｅｔａｌ．ＡｎａｄａｐｔｉｖｅＰ３００ｍｏｄｅｌ
ｆｏｒｃｏｎｔｒｏｌｌｉｎｇａｈｕｍａｎｏｉｄｒｏｂｏｔｗｉｔｈｍｉｎｄ［Ｃ］．
ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄ
Ｂｉｏｍｉｍｅｔｉｃｓ，ＩＥＥＥ，２０１３：１３９０１３９５．

［１７］　ＺＨＡＯＪ，ＭＥＮＧＱＨ，ＬＩＷ，ｅｔａｌ．ＳＳＶＥＰｂａｓｅｄ
ｈｉｅｒａｒｃｈｉｃａｌａｒｃｈｉｔｅｃｔｕｒｅｆｏｒｃｏｎｔｒｏｌｏｆａｈｕｍａｎｏｉｄｒｏｂｏｔ
ｗｉｔｈｍｉｎｄ［Ｃ］．ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＣｏｎｔｒｏｌａｎｄ
Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎ，ＩＥＥＥ，２０１４：２４０１２４０６．

［１８］　ＬＩＭＦ，ＬＩＷ，ＺＨＡＯＪ，ｅｔａｌ．ＣｏｎｔｒｏｌｏｆａＨｕｍａｎｏｉｄ
ＲｏｂｏｔｖｉａＮ２００Ｐｏｔｅｎｔｉａｌｓ［Ｃ］．Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅ
ＷｏｒｌｄＣｏｎｇｒｅｓｓｏｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＣｏｎｔｒｏｌａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，
２０１４：２３９５２４００．

［１９］　ＺＨＡＯＪ，ＭＥＮＧＱＨ，ＬＩＷ，ｅｔａｌ．ＡｎＯｐｅｎＶｉＢＥ
ｂａｓｅｄｂｒａｉｎｗａｖｅｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒＣｅｒｅｂｏｔ［Ｃ］．
ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄ
Ｂｉｏｍｉｍｅｔｉｃｓ，ＩＥＥＥ，２０１３：１１６９１１７４．

［２０］　ＣＨＥＮＧＳ，ＳＨＥＮＤ，ＢＬＡＳＣＨＥ，ｅｔａｌ．Ａｃｑｕｉｒｉｎｇ
ｎｅｕｒａｌｓｉｇｎａｌｓｆｏｒｄｅｖｅｌｏｐｉｎｇａｐｅｒｃｅｐｔｉｏｎａｎｄｃｏｇｎｉｔｉｏｎ
ｍｏｄｅｌ［Ｊ］．ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒ
ＯｐｔｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，ＳＰＩＥ，２０１２：８３８５０Ｉ８３８５０Ｉ９．
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２０１６，３０（５）：６９４７０１．
　ＺＨＩＤ Ｙ，ＤＵ Ｘ Ｌ，ＺＨＡＯ Ｊ，ｅｔａｌ．Ｂｒａｉｎｒｏｂｏｔ
ｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｐｏｒｔａｂｌｅ ｂｒａｉｎ ｓｉｇｎａｌ
ｃｏｌｌｅｃｔｏｒ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｎｄ
Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｔｉｏｎ，２０１６，３０（５）：６９４７０１．

［２２］　ＶＥＮＫＡＴＡＲＡＭＡＮＡＮＳ，ＰＲＡＢＨＡＴＰ，ＣＨＯＵＤＨＵＲＹ
ＳＲ， ｅｔａｌ． Ｂｉｏｍｅｄｉｃａｌｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｂａｓｅｄ ｏｎ
ｅｌｅｃｔｒｏｏｃｕｌｏｇｒａｍ （ＥＯＧ） ｓｉｇｎａｌ ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ ａｎｄ
ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｔｏａｈｏｓｐｉｔａｌａｌａｒｍｓｙｓｔｅｍ［Ｃ］．Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ
ｏｆＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＳｅｎｓｉｎｇａｎｄ
ＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ，２００５：５３５５４０．

［２３］　ＵＳＡＫＬＩＡＢ，ＧＵＲＫＡＮＳ，ＡＬＯＩＳＥＦ，ｅｔａｌ．Ｏｎｔｈｅ
ｕｓｅｏｆｅｌｅｃｔｒｏｏｃｕｌｏｇｒａｍ ｆｏｒｅｆｆｉｃｉｅｎｔｈｕｍａｎｃｏｍｐｕｔｅｒ
ｉｎｔｅｒｆａｃｅｓ ［Ｊ］． Ｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎａｌ Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅ ＆
Ｎｅｕｒｏｓｃｉｅｎｃｅ，２０１０，２０１０（４）：１３５６２９．

［２４］　Ｉ?ＥＺＥ，ＡＺＯＲＩＮＪＭ，ＰＥＲＥＺＶＩＤＡＬＣ．Ｕｓｉｎｇｅｙｅ
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ｍｏｖｅｍｅｎｔｔｏｃｏｎｔｒｏｌａｃｏｍｐｕｔｅｒ： Ａ ｄｅｓｉｇｎ ｆｏｒａ
ｌｉｇｈｔｗｅｉｇｈｔ ｅｌｅｃｔｒｏｏｃｕｌｏｇｒａｍ ｅｌｅｃｔｒｏｄｅ ａｒｒａｙ ａｎｄ
ｃｏｍｐｕｔｅｒｉｎｔｅｒｆａｃｅ［Ｊ］．ＰｌｏｓＯｎｅ，２０１３，８（７）：ｅ６７０９９
ｅ６７０９９．

［２５］　ＧＵＯＸ，ＰＥＩＷ，ＷＡＮＧＹ，ｅｔａｌ．Ａｈｕｍａｎｍａｃｈｉｎｅ
ｉｎｔｅｒｆａｃｅｂａｓｅｄｏｎｓｉｎｇｌｅｃｈａｎｎｅｌＥＯＧａｎｄｐａｔｃｈａｂｌｅ
ｓｅｎｓｏｒ［Ｊ］．ＢｉｏｍｅｄｉｃａｌＳｉｇｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ＆Ｃｏｎｔｒｏｌ，
２０１６，３０：９８１０５．

［２６］　ＴＡＭＵＲＡＨ，ＭＩＹＡＳＨＩＴＡＭ，ＴＡＮＮＯＫ，ｅｔａｌ．Ｍｏｕｓｅ
ｃｕｒｓｏｒ ｃｏｎｔｒｏｌ ｓｙｓｔｅｍ ｕｓｉｎｇ ｅｌｅｃｔｒｏｏｃｕｌｏｇｒａｍ
ｓｉｇｎａｌｓ［Ｃ］． Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ ｏｆ Ｗｏｒｌｄ Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎ
Ｃｏｎｇｒｅｓｓ，ＩＥＥＥ，２０１０：１６．

［２７］　ＺＨＡＮＧＹ，ＺＨＵＸ，ＤＡＩＬＬ，ｅｔａｌ．ＦｏｒｅｈｅａｄｓＥＭＧ
ｓｉｇｎａｌｂａｓｅｄＨＭＩｆｏｒｈａｎｄｓｆｒｅｅｃｏｎｔｒｏｌ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＣｈｉｎａＵｎｉｖｅｒｓｉｔｉｅｓｏｆＰｏｓｔｓ＆ Ｔｅｌｅｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓ，
２０１４，２１（３）：９８１０５．

［２８］　ＬＩＷ，ＨＵＨ．ＥＭＧａｎｄＶｉｓｕａｌｂａｓｅｄＨＭＩｆｏｒｈａｎｄｓｆｒｅｅ
ｃｏｎｔｒｏｌｏｆａｎｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｗｈｅｅｌｃｈａｉｒ［Ｃ］．Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆ
ＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＣｏｎｔｒｏｌａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，２０１０：１０２７１０３２．
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，２０１６，
３７（４）：９０４９１１．

　ＧＵＯＹＦ，ＨＯＵＷＳ，ＷＵＸＹ，ｅｔａｌ．Ｆｅｅｄｂａｃｋｃｏｎｔｒｏｌ
ｏｆｔｈｅｐｒｏｓｔｈｅｔｉｃｈａｎｄｓｔａｂｌｅｆｏｒｃｅｏｕｔｐｕｔｗｉｔｈｔｈｅｅｖｏｋｅｄ
ＥＭＧ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｃｉｅｎｔｉｆｉｃＩｎｓｔｒｕｍｅｎｔ，
２０１６，３７（４）：９０４９１１．

［３０］　ＪＥＲＯＵＤＩ Ｏ Ｍ， ＣＨＲＩＳＴＡＫＯＰＯＵＬＯＳ Ｇ，
ＣＨＲＩＳＴＯＰＯＵＬＯＳ Ｇ， ｅｔａｌ． Ａｃｃｕｒａｃｙ ｏｆｒｅｍｏｔｅ
ｅｌｅｃｔｒｏｃａｒｄｉｏｇｒａｍ ｉｎｔｅｒｐｒｅｔａｔｉｏｎｗｉｔｈｔｈｅｕｓｅｏｆｇｏｏｇｌｅ
ｇｌａｓｓｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ［Ｊ］．ＡｍｅｒｉｃａｎＪｏｕｒｎａｌｏｆＣａｒｄｉｏｌｏｇｙ，
２０１５，１１５（３）：３７４３７７．

［３１］　ＲＡＨＩＭＹＥ，ＧＡＲＧＳＪ．Ｇｏｏｇｌｅｇｌａｓｓｆｏｒｒｅｃｏｒｄｉｎｇ
ｓｃｌｅｒａｌｂｕｃｋｌｉｎｇｓｕｒｇｅｒｙ［Ｊ］．ＪａｍａＯｐｈｔｈａｌｍｏｌｏｇｙ，
２０１５，１３３（６）：７１０７１１．
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