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作品論述

W h a t  w o u l d  h a p p e n  i f  o u r  f i n g e r s ,  w h i c h  w e  u s e  f r e e l y  i n  d a i l y  l i f e ,  c o u l d  
m o v e  i n  u n r e a l i s t i c  w a y s ,  i n d e p e n d e n t  o f  o u r  w i l l ?  

• K e y w o r d s :  H u m a n  A u g m e n t a t i o n（人體擴增）、C y b o r g s（賽博格）、D i g i t a l  
C y b o r g s（數位賽博格）、H u m a n - m a c h i n e  I n t e g r a t i o n（人機整合）、 S o f t  
A c t u a t o r（軟性致動器）、S h a p e - M e m o r y  A l l o y（形狀記憶合金）
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作者介紹



中安 翌(NAKAYASU Akira）

是一位活躍於東京的互動藝術家、投影設計師與教
育者。他於  1 9 9 6  年自九州工業大學取得工學學士
學位，並於  2 0 1 3  年獲得九州大學設計學博士學位，
現任東京都立大學教授。

中安的創作跨越數位媒體藝術與機器人領域，長期
致力於結合藝術與技術的跨域實踐。他的作品靈感
經常來自自然界的運動，例如海葵觸手的擺動或風
吹草動的律動，並透過獨自開發的形狀記憶合金致
動器將這些「擬生運動」具體化，藉以營造出生命
般的表現。
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人 間 を 知 る た め のVR」『 Metamorphosis Hand -え く す 手-』制 作 者  小 川 奈 美 氏 イ ン タ ビ ュ ー- Mogura VR News PDF) The Neighbor in My Left Hand: Development and Evaluation of an  Integrative Agent System With Two Different DevicesHandMorph – JUNNISHIDA Portfolio
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相關作品探討

Parasitic Finger 與上述作品最大的差異，在於它並非透過增加功能或改變外觀，而是透過「不可控性」創造他者感。

Co-Limbs (2019) The Neighbor in My 
Left Hand (2021)

Metamorphosis Hand (2016)HandMorph (2020)

https://dl.acm.org/doi/10.1145/3355049.3360526
https://dl.acm.org/doi/10.1145/2875194.2875246
https://ieeexplore.ieee.org/iel7/6287639/9312710/09477633.pdf
https://dl.acm.org/doi/10.1145/3379337.3415875
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• 開發不可控的身體擴增：不同於過去著重於「可操控」的擴
增技術，本研究的目標是開發一個無法完全由使用者掌控的
手指延伸。

• 營造生命感（ a n i m a c y ）：利用形狀記憶合金（ S M A /
B i o m e t a l）致動器，讓「寄生手指」能做出觸手般的緩慢
運動，模仿生物的動態，讓人感受到它的「生命性」。

• 探討人機共存：藉由這個不可控、帶有自主性的裝置，研究
人類如何與人工生命共存，並挑戰「身體邊界」與「自我認
同」的定義。

研究目的
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• 一條直徑  5  m m、長  1 1 0  m m  的矽膠管

• 四條由  T O K I  公司開發的  B i o M e t a l
S M A纖維

• 一顆全彩  L E D  晶片與擴散罩

• 一塊  3 2 × 1 5  m m  的微控制板（P I C），
搭配  F E T  與其他電路元件

• 重量僅 5 g，可以舒適地長時間配戴

硬體設計：指尖致動單元
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硬體設計：BioMetal
https://www.toki.co.jp/biometal/products/WhtsBM.php
https://old2-lecture.nakayasu.com/index_p=2896.html

• 一 種 S M A ( S h a p e M e m o r y
A l l o y )「形狀記憶合金」

• 具有「通電加熱→收縮、斷電／冷
卻→回復」的可逆性，動態連續、
類肌肉式張縮，因動作平滑、外觀
纖細而被命名為B i o M e t a l  

• 它通常像尼龍線一樣柔韌，但當電
流通過並加熱到 7 0度時，它會像鋼
琴絲一樣變硬並收縮。收縮率約為
4 %

• 以 矽膠套管包覆及 P W M ( P u l s e -
w i d t h m o d u l a t i o n ) 結構控制散
熱
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• 四方向彎曲：不像人類手指只能
在關節處彎曲，B i o M e t a l可以
讓手指像觸手般向任意方向彎曲。

• 揮動、觸碰、抓握：透過五個獨
立的驅動器協同運作，可以模擬
出類似生物的動作。

• 速度與震動變化：動作的快慢與
震動頻率會影響觀者對「生物性」
的感知，例如快速震動可能讓人
覺得它警覺，慢速則顯得可愛或
柔和。

硬體設計：擬生感
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使用者體驗

使用者必須適應其不可預期性，在照料與互動中產
生微妙的情感投射，重新協商身體邊界。
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• 了解人機整合： 計畫探索人類增強以及類似機器人的系統
與日常生活的融合。

• 探索適應性： 研究人員想看看人們如何適應人造手指不可
預測和不可控制的特性。

• 未來的增強功能： 未來可以整合物理訊號（如腦電波）與
網路環境，發展更具親和力、甚至獨立運作的擴增模型。
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SFCI Archive: PARASITE, STELARC (1997)

https://vimeo.com/6288074?fl=pl&fe=sh

https://vimeo.com/6288074?fl=pl&fe=sh
https://vimeo.com/6288074?fl=pl&fe=sh
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