




※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1D1-1 空気圧駆動ディスクブレー
キ機構を用いた肩部姿勢保持用パ
ワーアシストロボットの開発
香川大学 ○竹村 洸、佐々木 大輔、
ナブテスコ株式会社 横山 和也、菊
谷 功
1D1-2 ベルト牽引型歩行アシスト
スーツのアシスト効果による歩行
速度の変化
九州大学 ○岩本 憲泰、山本 元司
1D1-3 歩行及び腰部支援のための
体幹動作補助装置の開発
北海道大学 ○橋本 光太郎、田中 
孝之、相津 琢磨、日下 聖
1D1-4 体幹回旋補助装置を用いた
歩行アシストにおける適応型周期
入力制御の適用
北海道大学 ○相津 琢磨、日下 聖、
田中 孝之、橋本 光太郎
1D1-5 背骨の負荷を軽減する機構
を有した柔軟・高出力な準内骨格
型腰部補助装具 AB-Wear
中央大学 ○猪瀬 洸樹、毛利 駿、
山田 泰之、ナブテスコ 菊谷 功、
中央大学 中村 太郎
1D1-6 体幹部の安全なパワーアシ
ストのための面状圧力センサを搭
載した多関節装着型ロボットの制
御
名古屋大学 ○内山 直哉、舟洞 佑
記、道木 慎二、愛知工業大学 道木 
加絵

佐々木 大輔（香川大学）
日下 聖（北海道大学）

9:30-11:00

軽労化システム (1)

1D1
第 D 室

1C1-1 滑り接触を考慮したリムレ
スホイールの受動歩行
広島大学 ○原田 祐志、織田 悠聖、
北陸先端科学技術大学院大学 浅野 
文彦、広島大学 池田 隆
1C1-2 遊脚着地時の動摩擦効果を
考慮したコンパス型 2 脚ロボット
の 3 自由度受動歩行
北陸先端科学技術大学院大学 ○浅
野 文彦、広島大学 原田 祐志
1C1-3 揺動と摺動を利用した劣駆
動移動ロボットの実機改良と移動
性能解析
北陸先端科学技術大学院大学 ○清
野 大樹、浅野 文彦、立命館大学 
徳田 功
1C1-4 床面のダイナミクスを考慮
した劣駆動リムレスホイールの陥
穽踏破モデル構築と運動解析
北陸先端科学技術大学院大学 浅野 
文彦、李 程、○中村 亮介
1C1-5 揺動質量の能動上下動とイ
ナーターを組み合わせた 2 脚歩行
の高速化
九州工業大学 ○花澤 雄太、北陸先
端科学技術大学院大学 浅野 文彦
1C1-6 腰と脚の同期を利用した学
習最適制御による受動走行ロボッ
トの最適走行軌道への遷移
広島大学 ○佐藤 訓志、佐伯 正美

兵頭 和幸（福岡工業大学）
池俣 吉人（帝京大学）

9:30-11:00

受動歩行の新展開 (1)

1C1
第 C 室

1B1-1 磁気センサとレーザ測域セ
ンサを組み合わせた自律ナビゲー
ション法に関する研究
小山工業高等専門学校 ○中山 太
智、サム アン ラホック、井上 一
道、弓削商船高等専門学校 大根田 
浩久、小山工業高等専門学校 田中 
昭雄
1B1-2 つくばチャレンジ 2016 に
おける自律移動ロボットの開発
早稲田大学 ○高橋 佑允、秋池 諒、
塩澤 駿一、佐々木 涼平、杉浦 紗
也香、竹内 拓、中野 裕介、丹羽 
啓介、加藤 尚大、鈴木 太郎、天野 
嘉春
1B1-3 Keynote[1] 一般市街地にお
ける歩行者信号の識別
個人 ○江口 純司
1B1-4 Keynote[2] つくばチャレン
ジ 2016：市街地における移動ロ
ボットの自律走行の公開実験
芝浦工業大学／つくば市 ○油田 信
一、つくば市 中村 孟

伊達 央（筑波大学）
鈴木 太郎（早稲田大学）

9:30-11:00

つくばチャレンジ
2016：市街地における
自律移動ロボットの公

開走行実験 (1)

1B1
第 B 室

1A1-1 ロボットハンド用マルチ
モーダル，柔軟性を有する分散型
３軸触覚センサの開発
早稲田大学 黄 偉傑、○黄 振善、
Harris Kristanto、Tito Pradhono 
Tomo、Sophon Somlor、Alexander 
Schmitz、菅野 重樹
1A1-2 能動的振動入力による触覚
フィードバック可能な手形状推定
東海大学 ○加藤 寛之、竹村 憲太
郎
1A1-3 ゴム製人工皮膚層を用いた
指先せん断応力測定のための基礎
実験
弘前大学 ○竹囲 年延、筑波大学 
望山 洋
1A1-4 自己容量近接覚・触覚セン
サによる人間共存型ロボットの操
作法の提案
福岡大学 ○辻 聡史、小浜 輝彦
1A1-5 反射音を用いた触覚センシ
ング機能を有する把持鉗子に向け
た試作
名古屋工業大学 ○ Ly Hoang Hiep、
田中 由浩、福田 智弘、佐野 明人
1A1-6 剛性可視化マーカ機構
東北大学 ○藤田 政宏、高根 英里、
野村 陽人、小松 洋音、多田隈 建
二郎、昆陽 雅司、田所 諭

牧野 泰才（東京大学）

9:30-11:00

触覚・力覚 (1)
触覚センサ１

1A1
第 A 室

12 月 15 日（木）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1H1-1 受動回転球殻 UAV の耐衝突
性の向上を目的とした球殻の 2 点
支持式連結固定部の開発と評価
東北大学 ○小澤 将生、大橋 勇斗、
藤浪 拓海、岡田 佳都、大野 和則、
多田隈 建二郎、田所 諭
1H1-2 国際安全規格に基づく UAV
性能試験の安全管理に関する実験
的検討
長岡技術科学大学 ○小山内 達哉、
蓮実 雄大、五十嵐 広希、芳司 俊郎、
木村 哲也
1H1-3 不整地走破に関するロボッ
トシミュレータの評価検証
愛知工業大学 ○竹村 秀太、渡邊 
彩夏、奥川 雅之
1H1-4 ヘビ型ロボットの複雑環境
における運動設計と制御
京都大学 ○竹森 達也、電気通信大
学 田中 基康、京都大学 松野 文俊
1H1-5 柔軟受動平行機構を用いた
空気噴射型能動スコープカメラの
瓦礫乗り越え
東北大学 ○神尾 柊太、安部 祐一、
安藤 久人、昆陽 雅司、多田隈 建
二郎、円山 重直、田所 諭
1H1-6 サブクローラを有するク
ローラロボットのサブクローラ回
転角ダイナミクスに対するモデリ
ング
愛知工業大学 ○渡邊 彩夏、奥川 
雅之
1H1-7 三次元環境を移動可能な多
脚型ロボット
法政大学 ○齋藤 明日希、永山 和
樹、本間 義大、青栁 龍志、佐藤 
雄治、伊藤 一之、名城大学 大道 
武生、芦澤 怜史、京都大学 松野 
文俊
1H1-8 遠隔操縦型災害対応ロボッ
トのリスク分析を支援するフレー
ムワークに関する一考察
長岡技術科学大学 ○櫻井 伸之介、
五十嵐 広希、蓮実 雄大、木村 哲
也

三輪 昌史（徳島大学）

9:00-11:00

レスキュー工学 (1)

1H1
第 H 室

1G1-1 エネルギー自給型機械シス
テムのエネルギー効率を考慮した
駆動輪制御
金沢工業大学 ○井上 領、土居 隆
宏
1G1-2 エネルギー自給型機械シス
テムのためのエネルギー変換機構
金沢工業大学 ○井上 拓真、土居 
隆宏、（株）アドバネクス 生藤 拓
1G1-3 エネルギ独立可能な住環境
システムの持続可能性に関する実
験的検討
日本大学 ○平野 弘祐、遠藤 央、
柿崎 隆夫
1G1-4 太陽電池搭載の可搬型非常
用電源システムの研究開発と実証
実験
慶應義塾大学 ○阿久津 貴広、石上 
玄也
1G1-5 リチウムイオン二次電池の
ベイズ的内部状態推定法
早稲田大学 ○有江 浩明、矢崎総業 
高橋 信之、荘田 隆博、砂山 竜男、
早稲田大学 菅野 重樹

柿崎 隆夫（日本大学）
菅原 雄介（東京工業大学）

9:30-11:00

サステナブルシステム
ズデザインとインテグ

レーション (1)

1G1
第 G 室

1F1-1 単眼カメラと 3 次元 LRF を
併用した信号機認識システムの構
築
熊本高等専門学校 ○石川 翔、野尻 
紘聖
1F1-2 外部環境情報選択に基づく
ドライバ旋回行動モデルの構築と
有効性検証
三重大学 ○小嶋 友輔、早川 聡一
郎、水谷 謙太、池浦 良淳
1F1-3 歩行空間におけるタイヤ接
地角度に基づくシニアカーの走行
可能領域検出
東京理科大学 ○財前 遥平、松實 
良祐、林 隆三、東京大学 小竹 元
基
1F1-4 ユーザエクスペリエンスを
重視したバイク型コンバージョン
EV の開発
日本工業大学 ○神田 雄輝、大澤 
慎、金子 正明、滝田 謙介
1F1-5 ハンドジェスチャーを用
いた自動運転車両制御用インタ
フェースの開発
早稲田大学 亀崎 允啓、○石川 雅
晃、マナワドゥ ウダーラ、河野 陽
大、菅野 重樹
1F1-6 双方向インタラクションの
ための自動運転車両制御用力覚イ
ンタフェースの開発
早稲田大学 ○河野 陽大、マナワ
ドゥ ウダーラ、石川 雅晃、亀崎 
允啓、菅野 重樹
1F1-7 自動車運転時における先行
車との接近感のモデル化
富山県立大学 ○奥村 雅敏、増田 
寛之、小柳 健一、本吉 達郎、澤井 
圭、大島 徹
1F1-8 車線変更推定法および人工
ポテンシャル法を用いた他車の走
行軌道予測
東京大学 ○禹 ハンウル、池 勇勳、
河野 仁、田村 雄介、マツダ 黒田 
康秀、菅野 崇、山本 康典、東京大
学 山下 淳、淺間 一
1F1-9 異なる外界センサを有する
車両群の隊列走行システム開発
熊本高等専門学校 ○本田 光一、野
尻 紘聖

大野 和則（東北大学）

8:45-11:00

ITS

1F1
第 F 室

1E1-1 トレッドミルを用いた滑り
転倒刺激実験による床反力に基づ
いた転倒回避動作の解析
九州大学 ○植木 真太郎、中島 康
貴、山本 元司
1E1-2 片麻痺荷重訓練における不
安低減及び運動学習のための非明
示的加重誘導手法
早稲田大学 ○堀川 峻太郎、安田 
和弘、岩田 浩康
1E1-3 内反尖足に対する三次元制
動が可能な足部ストレッチング機
器の開発
愛知医療学院短期大学／名古屋大
学 ○山田 南欧美、名古屋大学 岡
本 正吾、秋山 靖博、常葉大学／名
古屋大学 磯貝 香、名古屋大学 山
田 陽滋、中部大学 宮本 靖義
1E1-4 筋電気刺激を用いた振戦再
現において電流周波数と姿勢が誘
発運動に及ぼす影響
九州大学 ○田村 薫、木口 量夫
1E1-5 片麻痺肩・肘・前腕の複合
運動機能回復訓練装置にける運動
情報システムの確立
鹿児島大学 余 永、○森本 隆志、
下堂薗 恵、川平 和美
1E1-6 多種促通刺激付き前腕回内・
回外訓練装置の片麻痺陳旧例に対
する長期訓練効果
鹿児島大学 余 永、○松脇 広和、
厚地リハビリテーション病院 山中 
弘子、福田 勇、鹿児島大学 下堂薗 
恵、川平 和美

諸岡 健一（九州大学）
安田 和弘（早稲田大学）

9:30-11:00

実学としての医工融合
研究と次世代医療福祉

システム (1)

1E1
第 E 室

12 月 15 日（木）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1L1-1 Keynote[2] 共創システムと
しての IoT に向けて
東工大 ○三宅 美博
1L1-2 部分と全体の非同期性によ
る共創システム
東北大学 ○笹井 一人、早稲田大学 
郡司 ペギオ幸夫、東北大学 木下 
哲男
1L1-3 逆ベイズ推定を備えた擬種
モデルの確率的ダイナミクス
神戸大学 ○春名 太一
1L1-4 逆ベイズ推定を用いた意思
決定プロセスのモデル化
早稲田大学／日立製作所 ○堀井 洋
一、早稲田大学 郡司 ペギオ幸夫、
吉成 愛、中本 百合菜

郡司 ペギオ幸夫（早稲田大
学）

三輪 敬之（早稲田大学創造
理工学部）

9:30-11:00

共創システム (1)

1L1
第 L 室

プレナリートーク
産業技術大学院大学 ○橋本 洋志

1K1-1 ロボット群の位置情報を用
いた外部観測者とロボット群の相
互自己位置推定
大阪工業大学 ○松永 紘一郎、小林 
裕之
1K1-2 2 次元ランドマークコード
を用いた 3 次元自己位置推定法の
精度向上に関する研究
大阪工業大学 ○中井 新、小林 裕
之
1K1-3 深層学習を用いた障害物の
属性分類
東洋大学 ○新井 雄介、横田 祥、
関西学院大学 中後 大輔、東海大学 
村松 聡、産業技術大学院大学 橋本 
洋志
1K1-4 歩行者と動作環境を考慮し
た移動ロボットナビゲーション
関西学院大学 ○西野 希、次田 凌、
中後 大輔、東海大学 村松 聡、東
洋大学 横田 祥、産業技術大学院大
学 橋本 洋志
1K1-5 人に不快感を与えずに自
然な歩行者回避を行う自律移動ロ
ボット
関西学院大学 ○豊島 淳希、西野 
希、中後 大輔、東海大学 村松 聡、
東洋大学 横田 祥、産業技術大学院
大学 橋本 洋志

橋本 洋志（産業技術大学院
大学）

鈴木 聡（東京電機大学）
三橋 郁（東京工科大学）

9:30-11:00

快適生活支援技術～人
間と環境と人工物の調

和～ (1)

1K1
第 K 室

1J1-1 低電圧によるポータブルな
巻線短絡診断装置の開発
株式会社トーエネック ○中村 久栄
1J1-2 AC モータのサーボシステム
の解析モデル
工学院大学 ○森田 昌一、黄 慶九
1J1-3 内部モデル原理を用いた AC
サーボモータの周期外乱の抑制
工学院大学 ○齋藤 貴志、黄 慶九
1J1-4 磁束と電流出力による磁気
浮上系への単純適応制御の利用に
ついて
岐阜高専 ○小倉 佑基、小林 義光、
岐阜大学 佐々木 実
1J1-5 ダンパを有する PZT 精密位
置決め装置の分数次数伝達関数に
よるモデル化と制御
秋田大学 ○島田 卓弥、長縄 明大、
秋田県産業技術センター 櫻田 陽、
森 英季、荒川 亮、伊藤 亮、秋田
大学 渋谷 嗣

野田 哲男（三菱電機）
河村 隆（信州大学）

菅原 雄介（東京工業大学）

9:30-11:00

自動化システム・FA シ
ステムの技術および一

般 (1)

1J1
第 J 室

1I1-1 複数枚の形状記憶ポリマー
シートを用いた空気圧ゴム人工筋
の動作制御
九州工業大学 ○松本 翔平、高嶋 
一登、津山高専 則次 俊郎、名城大
学 向井 利春
1I1-2 柔軟空気圧アクチュエータを
用いた柔軟舌機構 ZETS の開発
大阪大学 ○片岡 大哉、吉田 卓嗣、
小島 友裕、東京電機大学 遠藤 信
綱、大阪大学 浅田 稔
1I1-3 やわらかい表情ロボットのた
めの変形する口の開発
東京大学 ○臼井 喜紀、新山 龍馬、
國吉 康夫
1I1-4 イオン導電性高分子膜を用い
た広帯域音声合成メカニズム
鈴鹿医療科学大学 ○伊原 正、中村 
太郎、産業技術総合研究所 安積 欣
志

高木 賢太郎（名古屋大学）
菊地 邦友（和歌山大学）

9:30-11:00

人工筋肉を目指したソ
フトアクチュエータ・

センサ (1)

1I1
第 I 室

12 月 15 日（木）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1O1-1 運動量交換を主体とした水
平移動体静止制御機構の提案
名古屋大学 原 進、○三島 直子、
桑村 航矢
1O1-2 コンデンサと電磁石を用い
た運動量交換型衝撃吸収ダンパの
研究
関西大学 ○河田 雅至、山田 啓介
1O1-3 エアバッグを利用した惑星
着陸システムの開発
宇宙航空研究開発機構 ○大槻 真
嗣、山田 和彦、吉光 徹雄、橋本 
樹明、東京農工大学 森吉 貴大、日
本大学 松丸 和誉
1O1-4 鉄道車両と乗客の動的相互
作用と車体弾性振動低減への活用
鉄道総研 ○富岡 隆弘、瀧上 唯夫、
相田 健一郎、秋山 裕喜
1O1-5 長周期地震動に対応可能な
エネルギ回生アクティブ免震装置
の設計法
京都工芸繊維大学 ○中小路 隼人、
三浦 奈々子、曽根 彰
1O1-6 柔軟心 ( にゅうなんしん ) で
観る柔軟構造物
名古屋大学 ○上出 寛子

阿部 晶（旭川工業高等専門
学校）

9:30-11:00

フレキシビリティを含
む技術を核とした人と
人とのインテグレー

ション (1)

1O1
第 O 室

1N1-1 四足歩行ロボット制御用 RT
コンポーネント群の開発
産業技術総合研究所 ○宮本 信彦、
高橋 三郎
1N1-2 小型移動ロボットによる RT
ミドルウェア学習教材の開発
産業技術総合研究所 ○宮本 信彦
1N1-3 Kinect v2 のマイクアレイを
用いた音源方向推定 RTC とその応
用
東京理科大学 ○佐古 奈津希、陳 
祐樹、溝口 博

大原 賢一（名城大学）
植木 美和（富士通研究所）

9:30-11:00

ＲＴミドルウエアコン
テスト 2016(1)

1N1
第 N 室

1M1-1 スクリュー式差動回転機構
東北大学 ○野村 陽人、藤田 政宏、
高根 英里、小松 洋音、多田隈 建
二郎、昆陽 雅司、田所 諭
1M1-2 腱駆動機構における腱破断
の判別と切替制御
立命館大学 ○末廣 貴一、小澤 隆
太、Kirill Van Heerden
1M1-3 3-USR 形空間 6 自由度パラ
レルメカニズムの開発
日工大 ○小林 亮介、樋口 勝
1M1-4 ローラの滑りと転がりを利
用した可変ブレーキ機構の保持力・
応答性の評価
首都大学東京 ○今井 曜、武居 直
行、トヨタ自動車 市原 政成
1M1-5 受動空力弾性翼構造の提案
と考察
首都大学東京 ○石橋 良太
1M1-6 しなやかで曲線的なライン
を有する体幹の実現に向けた弾性
体脊椎機構の開発
東京大学 ○梯 百合子、岡田 慧、
稲葉 雅幸

武居 直行（首都大学東京）
石橋 良太（首都大学東京）

望山 洋（筑波大学）

9:30-11:00

機構知 (1)

1M1
第 M 室

12 月 15 日（木）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1D2-1 多関節ロボットの試作機に
おける接触情報のフィードバック
制御法の検証
名古屋大学 ○佐藤 飛鳥、内山 直
哉、舟洞 佑記、道木 慎二、愛知工
業大学 道木 加絵
1D2-2 保育士の負担軽減と力量向
上を目指す保育士と協働する保育
支援ロボットの開発
埼玉大学 ○野村 泰朗、埼玉大学
STEM 教育研究センター 小山 航
太、株式会社コマーム 小松 君恵
1D2-3 筋硬さセンサを用いた腰部
筋発揮力推定
北海道大学 ○土谷 圭央、日下 聖、
田中 孝之、函館高専 松尾 祥和、
北海道大学 秋本 晴馬
1D2-4 椎間板負荷の推定精度向上
のための有限要素解析に基づく脊
椎リンクモデル
北海道大学 ○秋本 晴馬、田中 孝
之、日下 聖、土谷 圭央
1D2-5 ジャイロ効果を用いた空間
粘性発生装置の検討
中央大学 ○俣野 公亮、國井 康晴、
前田 考雄
1D2-6 ドローンを用いた圃場環境
データ収集システムの構築
奈良工業高等専門学校 ○揉井 雅
紀、中村 篤人、飯田 賢一、大阪工
業大学 上田 悦子、八洲電業（株） 
橋爪 賢治郎

佐々木 大輔（香川大学）
日下 聖（北海道大学）

13:30-15:00

軽労化システム (2)

1D2
第 D 室

1C2-1 シンプルな力学モデルを用
いた体幹柔軟性をもつ四脚ロボッ
トの バウンド歩容の動力学解析
京都大学 ○上村 知也、安部 祐一、
青井 伸也、土屋 和雄、松野 文俊
1C2-2 可変剛性機構を有する受動
歩行システムのロバスト性の検証
福岡工業大学 木野 仁、○今井 拓
郎、村上 浩太郎、大阪大学 植村 
充典
1C2-3 能動歩行機への抑制足形状
の適用による歩行安定化
未来大 ○川村 元太郎、福岡工大 
兵頭 和幸、未来大 三上 貞芳
1C2-4 ブロック型トイを用いた受
動歩行におけるヒト膝関節の検証
福岡工大 ○湯浅 拓也、兵頭 和幸
1C2-5 ヒト走行の簡易モデルから
導かれる極速走行とその実現可能
性
帝京大学 ○池俣 吉人、名古屋工業
大学 佐野 明人

原田 祐志（広島大学）
佐藤 訓志（広島大学）

13:30-15:00

受動歩行の新展開 (2)

1C2
第 C 室

1B2-1 移動ロボット用バンパセン
サモジュールの開発
三井化学 ○緒續 士郎、吉田 光伸、
三塚 雅彦、東北大学 渡辺 敦志
1B2-2 つくばチャレンジ 2016 に
おける大阪市立大学の取り組み
大阪市立大学 ○田窪 朋仁、内堀 
佑希、上野 敦志
1B2-3 つくばチャレンジ 2016 に
おける千葉工業大学ロボット設計
制御研究室の取り組み
千葉工業大学 ○夏迫 和也、井上 
裕文、寺戸 翔太朗、天野 達也、久
保田 健太、後藤 大輝、塩谷 椎名、
嶋村 駿、長島 貴之、上田 隆一、
林原 靖男
1B2-4 インホイールモータからな
る駆動ユニットを備えた自律移動
ロボット高尾 5 号の制御と走行実
験
東京高専 多羅尾 進、○上田 稜、
小林 巧実、慶應義塾大学 土屋 慧
太郎、東京高専 栁沢 拓哉、上野 
正汰、青木 宏之
1B2-5 つ く ば チ ャ レ ン ジ 2016
に お け る 自 律 移 動 ロ ボ ッ ト

「Orange2016」の開発
法政大学 ○堀地 恒生、河野 辰哉、
伊藤 郁美、大槻 拓也、吉田 智哉、
小林 一行
1B2-6 神奈川工科大学による屋外
自律走行ロボットの開発（その５）
神奈川工科大学 ○吉留 忠史、河原
崎 徳之

田窪 朋仁（大阪市立大学）
多羅尾 進（東京工業高等専

門学校）
吉留 忠史（神奈川工科大学）

13:30-15:00

つくばチャレンジ
2016：市街地における
自律移動ロボットの公

開走行実験 (2)

1B2
第 B 室

1A2-1 Keynote[2] 角層バリア機能
の数理モデリングとその皮膚疾患
への応用
北海道大学 ○長山 雅晴、お茶の水
大学 小林 康明、資生堂 傳田 光洋、
北海道大学 熊本 淳一、広島大学 
中田 聡、千葉大学 北畑 裕之
1A2-2 マイスナー小体の発生過程
についての考察（第 5 報）
名 古 屋 工 業 大 学 ○ Pham Quang 
Trung、東京大学 星 貴之、名古屋
工業大学 田中 由浩、佐野 明人
1A2-3 機械振動刺激による電気刺
激振動感覚のマスキング
電気通信大学 ○ヤェム ヴィボル、
梶本 裕之
1A2-4 タップに基づく硬さ知覚に
おける二次振動モードの影響
名古屋大学 ○東 紘右、岡本 正吾、
東北大学 永野 光、昆陽 雅司、名
古屋大学 山田 陽滋
1A2-5 指側部への温度刺激による
温冷感の拡張提示
奈良女子大学 ○佐藤 克成

仲谷 正史（北海道大学）

13:30-15:00

触覚・力覚 (2)
皮膚感覚の特性とモデ

リング

1A2
第 A 室

12 月 15 日（木）　第 2 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1H2-1 把持対象物の重量変化に応
じた荷重補償力調整機能付きアー
ムの提案と試作
東北大学 小林 鷹彦、岡部 圭祐、
○小島 匠太郎、高根 英里、藤田 
政宏、藤浪 拓海、多田隈 建二郎
1H2-2 エンジン駆動エアコンプ
レッサを内蔵した跳躍可能な空気
圧四足ロボットの開発
神戸高専 ○藤本 敏彰、越本 拓海、
清水 俊彦、鈴木 隆起、大阪大学 
池本 周平、神戸高専 宮本 猛
1H2-3 先端テーパ型全方向なじみ
グリッパ機構
東北大学 ○藤田 政宏、高根 英里、
野村 陽人、小松 洋音、多田隈 建
二郎、昆陽 雅司、田所 諭
1H2-4 高耐久性を考慮した真空吸
着パッドを用いた試験治具の開発
名城大学 ○佐野 誠治、大原 賢一、
市川 明彦、芦澤 怜史、大道 武生、
福田 敏男
1H2-5 被災環境での走行可否判定
に向けた払い動作に基づく表面状
態記述のための基礎検討
信州大学 ○松本 廣一郎、山崎 公
俊
1H2-6 土石流の発生予測を目的と
した UAV 搭載型自動透水性試験装
置の開発
東北大学 ○谷島 諒丞、渡辺 敦志、
永谷 圭司、国際航業株式会社 皆川 
淳、金井 啓通

奥川 雅之（愛知工業大学）

13:30-15:00

レスキュー工学 (2)

1H2
第 H 室

1G2-1 地中熱採熱井のための回転
埋設鋼管杭先端錐の 3D モデリン
グに関する検討
日本大学 ○鈴木 翔、柿崎 隆夫、
遠藤 央、齋藤 明徳、住環境設計室 
影山 千秋
1G2-2 2 段ランキンサイクル海洋
温度差発電プラントのシミュレー
タに基づく遠隔操作 Web アプリ
ケーション開発
佐賀大学 ○松田 吉隆、杉 剛直、
後藤 聡、森崎 敬史、安永 健、池
上 康之、久留米工業高等専門学校 
江頭 成人
1G2-3 エアロトレインの機体形状
と安定性に関する研究
国士舘大 ○ Jeremy Jong、松本 卓、
本田 康裕、東工大 菅原 雄介、岐
阜大 菊地 聡、東北大 小濱 泰昭
1G2-4 人力ロボティクスを応用し
た自律搬送システム
日本大学 ○射手園 健斗、渡邉 麻
友美、遠藤 央、東京工業大学 菅原 
雄介、日本大学 柿崎 隆夫

水川 真（芝浦工業大学）
遠藤 央（日本大学）

13:30-15:00

サステナブルシステム
ズデザインとインテグ

レーション (2)

1G2
第 G 室

1F2-1 福島第一原子力発電所格納
容器漏水調査に向けたロボットの
開発
東京電力ホールディングス株式会
社 ○竹田 皓平、阪上 知己、西沢 
孝壽、吉野 伸
1F2-2 遠隔機器のための試験法開
発の取り組み
日本原子力研究開発機構 ○谷藤 祐
太、白崎 令人、毛利 文昭、川端 
邦明
1F2-3 遠隔操縦ロボットに係るシ
ミュレーション機能及び周辺技術
開発
日本原子力研究開発機構 ○鈴木 健
太、磯和 充、伊藤 倫太郎、堀内 
一憲、川端 邦明
1F2-4 廃炉・廃止措置に向けた技
術開発
原子力研究開発機構 ○柴田 卓弥、
山田 知典、島田 梢、富塚 千昭、
西村 昭彦、小山 真一
1F2-5 廃炉・廃止措置のためのガ
ンマ線 CT の要素技術
東京大学 ○高橋 浩之、島添 健次、
吉原 有里
1F2-6 原子力機構における福島第
一原子力発電所の廃止措置に向け
た遠隔放射線測定技術の開発
日本原子力研究開発機構 ○佐藤 優
樹、冠城 雅晃、寺阪 祐太、三枝 純、
川端 邦明、若井田 育夫、鳥居 建
男

川端 邦明（日本原子力研究
開発機構）

成瀬 継太郎（会津大学）

13:30-15:00

廃炉・廃止措置のため
の技術開発とシステム
インテグレーション (1)

1F2
第 F 室

1E2-1 理学療法士の訓練のための
エンドフィール提示ロボット
近畿大学 ○有元 公平、原田 孝、
森ノ宮医療大学 河村 廣幸、近畿大
学 福田 寛二、池田 篤俊
1E2-2 ボトックス筋肉内注射ナビ
ゲーションのための重畳表示シス
テムの構築
九州大学 ○牛垣 雅人、諸岡 健一、
福岡みらい病院 宮城 靖、九州大学 
倉爪 亮
1E2-3 妊婦超音波健診における三
次元データベース生成手法の提案
早稲田大学 ○竹内 里奈、津村 遼
介、岩田 浩康
1E2-4 SAS 診断のための睡眠中に
おける無拘束呼吸計測システム
鳥取大学 ○中川 剛毅、櫛田 大輔、
北村 章
1E2-5 組織表面穿刺における極細
針のたわみ推定モデル
早稲田大学 ○津村 遼介
1E2-6 多自由度鉗子の直感的操作
可能なユーザインターフェースの
設計・試作
名古屋大学 ○佐藤 雄一朗、Colan 
Zaita, Jacinto, E、中西 淳、長谷川 
泰久

余 永（鹿児島大学）
中島 康貴（九州大学）

13:30-15:00

実学としての医工融合
研究と次世代医療福祉

システム (2)

1E2
第 E 室

12 月 15 日（木）　第 2 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1L2-1 二つの近似操作と解釈され
る所有身体と操作身体
早稲田大学 ○郡司 ペギオ幸夫、小
島 圭以、箕浦 舞、東北大学 笹井 
一人
1L2-2 Oculus を用いた身体所有感
と身体操作感の関係に関する実験
的研究
早稲田大学 ○小島 圭以、箕浦 舞、
都丸 武宜、梅田 沙和子、河合 隆史、
郡司 ペギオ幸夫
1L2-3 動きの模倣による身体性錯
覚と空間的拡張性
早稲田大学 ○箕浦 舞、小島 圭以、
郡司 ペギオ幸夫
1L2-4 ユーザーの生体情報を反映
させたヴァーチャルリアリティ空
間における生理・心理効果の検証
長岡技術科学大学 ○野村 収作、関
川 黎、飯山 直樹、杵渕 将典
1L2-5 反射に介入する自発性
神奈川大学 ○村上 久、早稲田大学 
都丸 武宜

小川 健一朗（東京工業大学）
笹井 一人（東北大学）

13:30-15:00

共創システム (2)

1L2
第 L 室

1K2-1 群探査ロボットにおける移
動を考慮した被覆アルゴリズム
大阪工業大学 ○入部 勝義、小林 
裕之
1K2-2 注視情報と操作履歴を用い
た学習者個性の推定
東京電機大学 ○吉尾 康平、鈴木 
聡
1K2-3 折り紙体験を通した技術体
験サービス提供手法の検討
産業技術大学院大学 ○大岡 明、郭 
子川、濃野 承次、平社 和也、松浦 
靖、伊藤 由起子、外山 宏慈、内山 
純、Giovanni Innella、橋本 洋志
1K2-4 教育現場におけるモジュ
ラーロボット試作体験の提案
東京工科大学 ○柳 優太、三橋 郁、
大山 恭弘
1K2-5 NIRS による自動車運転時の
眠気検知の可能性の検討
埼玉大学 ○岡部 健太、綿貫 啓一、
楓 和憲、村松 慶一
1K2-6 生理計測を用いた単波長
LED 光源に対する疲労評価の試み
埼玉大学 ○齊藤 大貴、塚田 大地、
綿貫 啓一、村松 慶一、楓 和憲、
朝日ラバー 田崎 益次、金平 隆史、
石黒 英治

横田 祥（東洋大学）
今津 篤志（大阪市立大学）
中後 大輔（関西学院大学）

13:30-15:00

快適生活支援技術～人
間と環境と人工物の調

和～ (2)

1K2
第 K 室

1J2-1 上方信頼区間推定を利用し
た指数型多腕バンディットアルゴ
リズムの提案
東京電機大学 ○佐野 耕平、上浦 
基
1J2-2 ベイジアンネットとオント
ロジーによるプラント事故の原因
推定
鳥取大学 ○松井 亮太、北村 章
1J2-3 超音波通信を用いたフェー
ズドアレイ測位システム
岐阜県情報技術研究所 ○田畑 克
彦、久冨 茂樹、遠藤 善道
1J2-4 弾性要素による静電ベルの
振動周波数向上効果の検証
東京工業大学 ○難波江 裕之、古村 
博隆、鈴森 康一、遠藤 玄
1J2-5 慣性特性誤差を有する回転
浮遊物体を対象とした宇宙ロボッ
トの可変インピーダンス制御に基
づく相対運動停止
東北大学 ○小坂 岳文、長谷 直、
永岡 健司、吉田 和哉
1J2-6 ベルトコンベアを用いたあ
る種の搬送物搬送システムにおけ
る速度指令値設計
松江高専 ○原田 祥吾、東京大学 
川上 慎二、松江高専 加藤 健一

野田 哲男（三菱電機）
河村 隆（信州大学）

菅原 雄介（東京工業大学）

13:30-15:00

自動化システム・FA シ
ステムの技術および一

般 (2)

1J2
第 J 室

1I2-1 形状記憶ポリマーを用いた肘
関節拮抗型姿勢維持装置の改良
九州工業大学 ○金井田 峻太、高嶋 
一登、名城大学 向井 利春
1I2-2 形状記憶ポリマーを用いたロ
ボットアームの開発
九州工業大学 ○服部 成浩、高嶋 
一登、名城大学 向井 利春
1I2-3 温度・応力変動を考慮したＳ
ＭＡアクチュエータの動作モデル
北海道大学 ○工藤 光輝、原田 宏
幸
1I2-4 ナイロン繊維アクチュエータ
のセンサレス変位制御
東京電機大学 ○鈴木 元哉、釜道 
紀浩
1I2-5 冷却時に送風機を用いる釣糸
人工筋肉（TCPA）の位置制御
名古屋大学 ○荒川 武士、武田 惇、
高木 賢太郎、九州大学 舛屋 賢、
田原 健二、産業技術総合研究所 安
積 欣志
1I2-6 マンドレル型釣糸人工筋肉を
用いた指先運動補助装具の開発
九州大学 ○舛屋 賢、名古屋大学 
高木 賢太郎、九州大学 田原 健二

高嶋 一登（九州工業大学）
菊地 邦友（和歌山大学）

13:30-15:00

人工筋肉を目指したソ
フトアクチュエータ・

センサ (2)

1I2
第 I 室
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※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1O2-1 Keynote[2] 自由な強化繊維
形状を有する先端複合材料の最適
設計
北海道大学 ○本田 真也、成田 吉
弘
1O2-2 宇宙探査機の可能性を広げ
るフレキシブル熱制御デバイスの
研究開発
名古屋大学 ○宮田 喜久子、長野 
方星、宇宙航空研究開発機構 岡崎 
峻、太刀川 純孝、小川 博之
1O2-3 柔軟な繊維形状を有する熱
可塑性複合材の振動特性
北海道大学 ○宮島 渉、村上 大地、
本田 真也、成田 吉弘
1O2-4 目標トルク到達を考慮した
位置決め制御系の設計
大同大学 ○川福 基裕
1O2-5 CNC の内部情報を利用した
柔軟な機械構造を伴うエンドミル
プロセスのモデルベースパラメー
タ同定
名古屋大学 ○池田 遼輔、鈴木 教
和、社本 英二

森田 良文（名古屋工業大学）

13:30-15:00

フレキシビリティを含
む技術を核とした人と
人とのインテグレー

ション (2)

1O2
第 O 室

1N2-1 Zumo と Raspberry Pi を 用
いた教育用ロボット環境
甲南大学 青木 哲、○榊原 洋之、
清瀬 大貴、林 拓実、原口 和貴、
梅谷 智弘、北村 達也
1N2-2 Raspberry Pi と 複 数 台 の
Arduino Due を用いたアナログ入
出力を増設するための RTC
東京理科大学 ○松田 怜、野村 健
太、溝口 博、竹村 裕
1N2-3 アンケートの入力時間の違
いを利用した重みづけ評価 RTC
芝浦工業大学 ○池田 貴政、安田 
福啓、松日楽 信人
1N2-4 教育用ロボットアームコン
ポーネントの開発
名城大学 ○真崎 聡士、大原 賢一
1N2-5 移動ロボット開発支援のた
めの RT コンポーネント群
名城大学 ○村瀬 裕司、大原 賢一
1N2-6 物体認識系コンポーネント
群
名城大学 ○高御堂 優樹、大原 賢
一

菅 佑樹（Sugar Sweet 
Robotics）

和田 一義（首都大学東京）

13:30-15:00

ＲＴミドルウエアコン
テスト 2016(2)

1N2
第 N 室

1M2-1 弾性体の飛び移り座屈を利
用した装着型ヒト関節インピーダ
ンス計測装置
筑波大学 ○水島 洋哉、矢木 啓介、
Hassan, Modar、鈴木 健嗣、望山 
洋
1M2-2 階段昇降可能な無動力油圧
システムを有する大腿義足
東海大学 ○藤野 良太、小金澤 鋼
一
1M2-3 足裏にゴム弾性をもつ足踏
みロボットの状態遷移
近畿大学 ○澤田 陵、五百井 清、
村上 幸平、任 翔太
1M2-4 弾性体と MR 流体を用いた
機構によるパワーフロー調節に関
する研究
筑波大学 ○矢木 啓介、蕭 凱文、
鈴木 健嗣、望山 洋

武居 直行（首都大学東京）
石橋 良太（首都大学東京）

望山 洋（筑波大学）

13:30-15:00

機構知 (2)

1M2
第 M 室
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※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1D3-1 熱力学モデルを用いた群ロ
ボットの集団移動
東京電機大学 ○山岸 航平、鈴木 
剛
1D3-2 超分散カメラロボットによ
る自己位置推定
会津大学 ○濱谷 圭輔、中村 啓太
1D3-3 非凸空間における群ロボッ
トの被覆制御
和歌山工業高等専門学校 ○宮本 和
典、村山 暢
1D3-4 視界制限および性能に個体
差をもったロボット群の安定性解
析
京都大学 ○前田 隆馬、遠藤 孝浩、
松野 文俊
1D3-5 群システムにおける自己位
置推定法 " みなし " の提案
大阪大学 ○高橋 良輔、末岡 裕一
郎、杉本 靖博、大須賀 公一
1D3-6 進化型スワームロボットシ
ステムの拡張性に個体設計が及ぼ
す影響
広島大学 ○保田 俊行、平賀 元彰、
大倉 和博

山本 雅人（北海道大学）

15:15-16:45

スワームシステム (1)

1D3
第 D 室

1C3-1 ヒューマノイドロボットに
おける目標点到達監視に基づく歩
行時リーチング動作の実現
東京大学 ○大城 祐介、室岡 雅樹、
小原 由羽、野沢 峻一、垣内 洋平、
岡田 慧、稲葉 雅幸
1C3-2 二足歩行ロボットにおける
マスタスレーブ脚制御とバランス
制御の両立
九州大学 ○渡 智史、岩谷 正義、
菊植 亮
1C3-3 即応的離散・連続制御の併
用による二脚ロボットのロバスト
誘導システム
大阪大学 ○山本 孝信、杉原 知道
1C3-4 力学変容系における制御器
の隣接関係に基づく二脚ロボット
の自動動作遷移
大阪大学 ○熱田 洋史、杉原 知道
1C3-5 小型二足歩行ロボットにお
ける足首関節トルクに基づく歩行
動作時の ZMP 推定
金沢工業大学 ○柴田 賢人、上村 
那智、竹井 義法、平澤 一樹、南戸 
秀仁

阪口 健（産業技術総合研究
所）

15:15-16:45

ヒューマノイド (1)

1C3
第 C 室

1B3-1 つくばチャレンジ 2016 に
おける芝浦工大長谷川研究室の取
り組み
芝浦工業大学 ○柳川 拓也、平岡 
翼、長谷川 忠大、中村 真吾、油田 
信一
1B3-2 つくばチャレンジ 2016 に
おける 3 次元測域センサを用いた
自律移動ロボットの開発
芝浦工業大学 ○平岡 翼、柳川 拓
也、長谷川 忠大、中村 真吾、油田 
信一
1B3-3 幾何学的に正確な経路情
報のみを事前情報としたナビゲー
ション
筑波大学 ○鈴木 与海、伊達 央、
坪内 孝司、大矢 晃久、重松 康祐、
満留 諒介
1B3-4 つくばチャレンジ 2016 に
おける筑波大学知能ロボット研究
室チーム Kerberos の取り組み
筑波大学 ○満留 諒介、伊達 央、
坪内 孝司、大矢 晃久、鈴木 与海
1B3-5 つ く ば チ ャ レ ン ジ 2016
における屋外自律移動ロボット
Progress-i MK-II の開発 
帝京大学 ○横松 秀康、井元 智晶、
山根 健
1B3-6 つくばチャレンジ 2016 に
おける明治大学総合数理学部森岡
研究室の取り組み
明治大学 ○加藤 勇気、上山 晃司、
森岡 一幸

林原 靖男（千葉工業大学）
長谷川 忠大（芝浦工業大学）

森岡 一幸（明治大学）

15:15-16:45

つくばチャレンジ
2016：市街地における
自律移動ロボットの公

開走行実験 (3)

1B3
第 B 室

1A3-1 観念運動を用いた擬似力覚
提示 ( 第 3 報 )-1 自由度リニアレー
ルを用いた検証 -
電気通信大学 ○設楽 幸寛、中井 
優理子、植松 遥也、Vibol, Yem、
梶本 裕之、筑波大学 嵯峨 智
1A3-2 機械的変位刺激及び静電摩
擦刺激を併用した触感ディスプレ
イ
名古屋大学 ○伊藤 謙、岡本 正吾、
Hatem Elfekey、山田 陽滋
1A3-3 70 kHz および 40 kHz 超音
波を用いた空中触覚ディスプレイ
におけるハイブリッドフォーカス
東京大学 ○伊藤 充、牧野 泰才、
篠田 裕之
1A3-4 シート状空中超音波フェイ
ズドアレイのための振動子の開発
とその評価
東京大学 ○神垣 貴晶、野田 聡人、
牧野 泰才、篠田 裕之
1A3-5 触覚の質感情報の客観的評
価のための刺激呈示デバイスの考
案
産業技術総合研究所 ○近井 学、国
立特別支援教育総合研究所 土井 幸
輝、東京国際大学 布川 清彦、産業
技術総合研究所 井野 秀一
1A3-6 多指振動触覚ディスプレイ
に向けた基節骨への振動刺激法の
検討
東北大学 ○飯塚 将太、永野 光、
昆陽 雅司、田所 諭

田中 由浩（名古屋工業大学）

15:15-16:45

触覚・力覚 (3)
触覚ディスプレイ１

1A3
第 A 室
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※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1H3-1 被災者発見用マニピュレー
タを用いた瓦礫探索方法に関する
研究
明星大学 鈴木 康太、株式会社　新
川（元　明星大学） 大森 康平、明
星大学 ○山崎 芳昭
1H3-2 レスキューロボットが与え
る恐怖感の定量的評価に関する基
礎的検討
岡山県立大学 ○瀬島 吉裕、福田 
忠生、山内 仁
1H3-3 仮想インピーダンスを考慮
したケーブル敷設群ロボットのプ
ラトーン走行制御
愛知工業大学 ○三浦 洋靖、奥川 
雅之
1H3-4 スタビレス無人ヘリコプタ
の運動方程式とその低次元化
京都大学 ○中西 弘明、ヤマハ発動
機 佐藤 彰
1H3-5 TRC における細径索状ロ
ボットの移動・探索技術課題解決 
( 第 2 報 )
京都高度技術研究所 ○鄭 心知、渡
部 進一

大野 和則（東北大学）

15:15-16:45

レスキュー工学 (3)

1H3
第 H 室

1G3-1 水中観測センサネットワー
クシステムにおける観測情報閲覧
機能の検討
東京電機大学 ○尾関 竜太朗、鈴木 
剛、富山県立大学 澤井 圭、沖縄工
業高等専門学校 武村 史朗、日本原
子力研究開発機構 川端 邦明、琉球
大学 山城 秀之、沖縄県環境科学セ
ンター 小笠原 敬
1G3-2 柔軟外殻水中ロボットにお
ける封入液量とひれ運動の関係
近畿大学 ○柴田 瑞穂、東海大学 
坂上 憲光
1G3-3 風向測定に基づく全方向水
上移動ロボットの停留制御
東北大学 ○渡辺 健太郎、渡辺 敦
志、永谷 圭司
1G3-4 定点モニタリングのための
海中動画像補正手法
香川大学 ○小池 健司、高橋 悟、
日本原子力研究開発機構 川端 邦
明、東京電機大学 鈴木 剛、沖縄工
業高等専門学校 武村 史朗
1G3-5 水中音響通信装置を用いた
自律型水中ロボット航法支援シス
テムの開発
東京海洋大学 ○田村 大樹、近藤 
逸人、Withamana, Acta、早稲田大
学 甲藤 二郎
1G3-6 パラレルワイヤ駆動システ
ムを用いた水中高速エンドエフェ
クタの提案
東海大学 ○坂上 憲光、網走水産試
験場 三好 晃治、沖縄工業高等専門
学校 武村 史朗、福岡工業大学 木
野 仁

高橋 悟（香川大学）
三好 扶（岩手大学）

15:15-16:45

水中・海中システムと
その応用 (1)

1G3
第 G 室

1F3-1 IGZO 系酸化物半導体の放射
線耐性に関する研究
東京大学 ○小山 晃広、島添 健次、
首都大学東京 大鷹 豊、放射線医学
総合研究所 錦戸 文彦、山谷 泰賀、
SHARP 三好 寿顕、東京大学 高橋 
浩之
1F3-2 ガンマ線検出器の位置姿
勢の不確実性が放射線源の位置推
定結果に与える影響のシミュレー
ション検証
東京大学 ○金 度演、禹 ハンウル、
池 勇勳、田村 雄介、山下 淳、淺
間 一
1F3-3 損傷原子炉内滞留汚染水の
流れ場を計測するための超音波セ
ンサ搬送ロボットシステムの提案
東京工業大学 遠藤 玄、木倉 宏成、
エネルギー総合工学研究所 都築 宣
嘉、岡山大学 木本 和志、東京工業
大学 ○柳瀬 諒、古村 博隆、中村 
吉秀、難波江 裕之、鈴森 康一
1F3-4 有線遠隔操作ロボットの
ケーブルスタック解消のための
ケーブル移動機構の開発
東北大学 ○市村 友哉、高根 英里、
藤田 政宏、野村 陽人、小松 洋音、
多田隈 建二郎、昆陽 雅司、田所 
諭
1F3-5 狭隘瓦礫を探査する能動ス
コープカメラのための接触情報の
検出と提示
東北大学 ○船水 貴仁、永野 光、
昆陽 雅司、田所 諭
1F3-6 柔軟配管内走行ロボットの
接触力低減動作による曲管通過性
の向上
東北大学 ○山本 知生、昆陽 雅司、
多田隈 建二郎、田所 諭

田村 雄介（東京大学）
横小路 泰義（神戸大学）

15:15-16:45

廃炉・廃止措置のため
の技術開発とシステム
インテグレーション (2)

1F3
第 F 室

1E3-1 Tail-Sitter 型小型無人航空
機のホバリング実現に向けた制御
則設計
名古屋大学 ○宮崎 晃治、椿野 大
輔
1E3-2 クアッドロータ推進車輪型
移動ロボットにおける走行制御に
関する検証実験
愛知工業大学 ○西田 真也、奥川 
雅之
1E3-3 滑り動作を考慮した壁面移
動ロボットの三次元モデル
近畿大学 ○鬼頭 崇、五百井 清、
田中 祥揮
1E3-4 観測の必要性を考慮した
PGR による車両の誘導実験
室蘭工業大学 ○佐々木 将人、花島 
直彦、水上 雅人、藤平 祥孝、平岡 
圭介
1E3-5 スラスト力を発生可能なチ
ルトロータ型マルチコプタＵＡＶ
の開発
立 命 館 大 学 ○ 末 武 拓 真、 望 月 
亮 太 朗、 小 澤 隆 太、Kirill Van 
Heerden
1E3-6 ローター固定型 6 自由度マ
ルチコプターの姿勢復帰制御
九州大学 ○百瀬 開智、菊植 亮

竹囲 年延（弘前大学）
橋口 宏衛（大同大学）
渡辺 敦志（東北大学）

15:15-16:45

移動ロボットの制御と
実装 (1)

1E3
第 E 室

12 月 15 日（木）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1L3-1 円筒状霧ディスプレイの開
発とその共同描画への適用
早稲田大学 ○三寄 一樹、池田 竜
也、森 裕司、大塚 達也、三輪 敬
之
1L3-2 遠隔地間での共創表現を目
指した卓上型手合わせシステムの
開発
早稲田大学 ○小峰 玄寛、林 龍太
郎、三輪 敬之、東洋英和女学院大
学 西 洋子
1L3-3 モバイル音−触覚表現イン
タフェースの開発
早稲田大学 ○河村 和俊、高橋 卓
人、三輪 敬之、東洋英和女学院大
学 西 洋子
1L3-4 ウェブデータを利用した中
古自動車市場の動向調査
東京電機大学 ○上浦 基、櫻井 崇
之、星 真哉、村中 健朗
1L3-5 擬人化エージェントの感情
状態の変化がユーザのアイトラッ
キングに及ぼす影響
国立情報学研究所 ○松井 哲也、国
立情報学研究所／総合研究大学院
大学／東京工業大学 山田 誠二

山本 知仁（金沢工業大学）
春名 太一（神戸大学）

15:15-16:45

共創システム (3)

1L3
第 L 室

1K3-1 モモシンクイガ検出ロボッ
トシステムの開発
山梨大学 ○杉田 雅弥、石田 和義、
牧野 浩二、鈴木 裕、渡邉 寛望、
小谷 信司、寺田 英嗣
1K3-2 Android Wear を用いた振動
障害予防システムの開発
大阪工業大学 ○小林 裕之、日本
ニューマチック工業株式会社 長瀬 
正典、髙橋 伸
1K3-3 iPhone と AppleWatch を使
用した振動障害防止システムの開
発
大阪工業大学 ○桂田 裕太、小林 
裕之
1K3-4 身体形状曲線に対する美的
曲線による形状評価
東京工科大学 ○三橋 郁
1K3-5 ファッションアプリにおけ
る新機能の体系的分析と提案
奈良女子大学 ○谷口 朋子、服部 
愛、佐藤 克成
1K3-6 コーディネート評価システ
ム構築のための色組合せ評価に関
する研究
奈良女子大学 ○後藤 理美、服部 
愛、佐藤 克成

横田 祥（東洋大学）
鈴木 聡（東京電機大学）

中後 大輔（関西学院大学）

15:15-16:45

快適生活支援技術～人
間と環境と人工物の調

和～ (3)

1K3
第 K 室

1J3-1 火山礫の高濃度・低速輸送
システムの開発
函館工業高等専門学校 ○柏原 侑
哉、中村 尚彦、株式会社　玉川組 
小林 房昭、熊本工業高等専門学校 
大塚 弘文、函館工業高等専門学校 
浜 克己、鈴木 学、工藤 勇人
1J3-2 粉体の高速搬送を可能とす
る管式蠕動運動型コンベアの開発
中央大学 ○吉浜 舜、芦垣 恭太、
RICOH.LTD 加藤 弘一、中央大学 
山田 泰之、中村 太郎
1J3-3 ワイヤ懸架型ため池底質吸
引除染システム
日本大学 ○相樂 森、遠藤 央、東
京工業大学 菅原 雄介、日本大学 
柿崎 隆夫
1J3-4 パラレルワイヤ駆動ロボッ
トの実用化のための課題と解決策
福岡工業大学 木野 仁、○今村 拓
己
1J3-5 教示作業映像におけるキー
フレーム選択とビジュアルサーボ
を用いた汎用ハンドによる作業の
再現
東北大学 ○安達 大稀、荒井 翔悟、
衣川 潤、小菅 一弘
1J3-6 キ ッ テ ィ ン グ 作 業 支 援 ロ
ボット KitPaDy
東北大学 ○上岡 正也、若林 勇太、
衣川 潤、小菅 一弘

野田 哲男（三菱電機）
河村 隆（信州大学）

菅原 雄介（東京工業大学）

15:15-16:45

自動化システム・FA シ
ステムの技術および一

般 (3)

1J3
第 J 室

1I3-1 可食アクチュエータ
東北大学 ○小松 洋音、高根 英里、
藤田 政宏、野村 陽人、多田隈 建
二郎、昆陽 雅司、田所 諭
1I3-2 自己修復機能を有する導電性
HPNIPAAm ゲルの開発
早稲田大学 ○長濱 峻介、右田 か
よ、菅野 重樹
1I3-3 IPMC を用いた生体電気信号
用電極の開発
鈴鹿医療科学大学 ○中村 太郎、伊
原 正、産業技術総合研究所 安積 
欣志
1I3-4 フレキシブル電極を用いた
シート状 PVC ゲルアクチュエータ
の低電圧化
信州大学 ○李 毅、橋本 稔
1I3-5 ロール型誘電エラストマーア
クチュエータの動的な動作解析
和歌山大学 ○松下 岳史、土谷 茂
樹
1I3-6 誘電エラストマーを用いたエ
ナジーハーベスティング：無線送
信による実証
名古屋大学 ○池亀 透、高木 賢太
郎、住友理工 伊藤 貴雅、名古屋大
学 小嶋 宏紀、住友理工 吉川 均

釜道 紀浩（東京電機大学）
高嶋 一登（九州工業大学）

15:15-16:45

人工筋肉を目指したソ
フトアクチュエータ・

センサ (3)

1I3
第 I 室

12 月 15 日（木）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1O3-1 直方体形状の吸音材を設置
した直方体音場の理論解析
関西大学 ○志水 達也、山田 啓介
1O3-2 音響メタマテリアルに基づ
く球形状音響ブラックホールの吸
音性能評価
名古屋大学 ○深谷 和貴、森 浩一
1O3-3 超指向性スピーカによる薄
板の音響加振に関する研究
室蘭工大 ○松本 大樹、小川 世大
1O3-4 傘部形状が及ぼす超音速パ
ラシュート性能への影響評価
名古屋大学 ○葛尾 一馬、田口 正
人、深谷 和貴、倉田 諒太、森 浩
一
1O3-5 圧電吸音板によるエネルギ
ハーベスティングの理論的解析
関西大学 ○平山 恵太、山田 啓介
1O3-6 仮想アドミタンス回路によ
る圧電シャント制振のための電圧
‐ 電荷変換回路の安定性について
名古屋大学 ○一藁 秀行、池亀 透、
高木 賢太郎

原 進（名古屋大学）

15:15-16:45

フレキシビリティを含
む技術を核とした人と
人とのインテグレー

ション (3)

1O3
第 O 室

1N3-1 RT コンポーネントを用いた
センサーデータ収集基盤の開発
会津大学 ○井上 千徳、矢口 勇一、
成瀬 継太郎、渡部 有隆、嶺田 築、
Pham, Cuong, Hung、 濱 谷 圭 輔、
Pathberiyage, Venushka, Thisara 
Dharmasiri、大山 良明、中澤 遙
菜、間宮 隆瑛、松本 拓、安間 奎伍、
吉野 大志、中村 啓太
1N3-2 教室内の注目度計測 RT コ
ンポーネント
芝浦工業大学 ○下山 未来、松日楽 
信人
1N3-3 RT ミドルウェア入門用コン
ポーネント群 StarTno の開発
産業技術短期大学 ○小舘 彩誠、野
田 卓也、二井見 博文
1N3-4 RT ミドルウェアを用いたメ
ディアアート制作及びウェブサイ
トによる支援
芝浦工業大学 ○中沢 真太郎、猪瀬 
将也、片桐 大地、小山 拓馬、伏見 
学、神戸 菜緒、東京工業大学 土屋 
彩茜、芝浦工業大学 佐々木 毅

中本 啓之（株式会社セック）
安藤 慶昭（産業技術総合研

究所）

15:15-16:45

ＲＴミドルウエアコン
テスト 2016(3)

1N3
第 N 室

1M3-1 3 次元点群情報に基づく人
物追従ロボットシステムの開発
芝浦工業大学 ○岩間 悠士、安藤 
吉伸
1M3-2 測域センサを用いた追従対
象者見失いを防ぐための複数台ロ
ボットによる人物位置共有
工学院大学 ○古澤 耕輔、羽田 靖
史
1M3-3 障害物環境下における多連
結清掃ロボットの机上清掃制御
電気通信大学 ○木村 康太、田中 
基康、田中 一男、京都大学 松野 
文俊
1M3-4 温度情報付き点群の生成と
温熱環境評価への適用
豊橋技術科学大学 ○出村 充宏、西 
佳一郎、三浦 純、大石 修士
1M3-5 DCNN を用いたサービスロ
ボットによるモデルフリーな機器
操作
奈良先端科学技術大学院大学 ○大
崎 洋 介、Gustavo Alfonso Garcia 
Ricardez、丁 明、高松 淳、小笠原 
司
1M3-6 レジ作業自動化に向けた多
様な物品の取り置き操作の検討
信 州 大 学 ○ 田 中 大 輔、Solvi 
Arnold、山崎 公俊

吉見 卓（芝浦工業大学）
三浦 純（豊橋技術科学大学）

15:15-16:45

ホームロボット＆シス
テム (1)

1M3
第 M 室

12 月 15 日（木）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1D4-1 深層強化学習を適用したス
ワームロボティクスシステムによ
る協調搬送行動の生成
広島大学 ○片岡 駿一、中島 潤樹、
保田 俊行、大倉 和博
1D4-2 スワームロボットによる掃
引作業
摂南大学 ○片田 喜章
1D4-3 Keynote[1] アリのコロニー
の合理的集合知のベースにある反
応閾値の個体間分散
北海道大学 ○長谷川 英祐

大倉 和博（広島大学）

17:00-18:30

スワームシステム (2)

1D4
第 D 室

1C4-1 多自由度柔軟関節ロボット
のためのモーターバブリングを用
いた効率的な動的動作の学習
早稲田大学／日本学術振興会 ○高
橋 城志、早稲田大学 尾形 哲也、
Technical University of Munich ／
名 古 屋 大 学 中 西 淳、Technical 
University of Munich Gordon 
Cheng、早稲田大学 菅野 重樹
1C4-2 WOZ 法を用いた動作教示を
利用した RNN によるオンライン動
作生成
早稲田大学 ○鈴木 彼方、陽 品駒、
加瀬 敬唯、早稲田大学／産業技術
総合研究所 尾形 哲也
1C4-3 異種のヒューマノイドロ
ボットにおける動作の知識化と利
用
愛知県立大学 ○熊谷 賢弥、鈴木 
拓央、小林 邦和
1C4-4 腕軸構成検討のための一考
察
産総研 ○阪口 健、鮎澤 光、金子 
健二、森澤 光晴、中岡 慎一郎、梶
田 秀司、吉田 英一、金広 文男
1C4-5 人と同等の上半身自由度を
有する車輪倒立型ヒューマノイド
の開発
大阪電気通信大学 ○濱中 崇文、入
部 正継、鄭 聖熹

杉原 知道（大阪大学）

17:00-18:30

ヒューマノイド (2)

1C4
第 C 室

1B4-1 Keynote[1] スマートフォン
を活用した市販シニアカートの自
律走行化
有限責任事業組合 en ○清水 克洋
1B4-2 ロボットアームと高精細
LiDAR を搭載した AR Skipper の実
環境における走行実験
防衛大学校 ○滝田 好宏、冨沢 哲
雄
1B4-3 2016 年度芝浦工業大学ロボ
ティクス研究室における屋外用自
律移動ロボットの開発
芝浦工業大学 ○大関 浩平、安藤 
吉伸、岩間 悠士、井戸 彩花、大楠 
明、大貫 正人、暮井 大起、鈴木 
智恵、中島 敬大、仲道 諒太、望月 
俊希、山崎 健尚
1B4-4 環境認識に基づく意味情報
を含んだ３次元地図による自律ナ
ビゲーションシステムの開発
明治大学 ○青谷 芳宏、萩原 隆司、
荒木 竜太郎、小沼 智裕、家永 昂、
町中 希彰、片倉 大輔、黒田 洋司
1B4-5 Keynote[1] つくばチャレン
ジ 2016 への取り組みについて
個人 ○日川 晃一

冨沢 哲雄（防衛大学校）
原 祥尭（千葉工業大学）
黒田 洋司（明治大学）

17:00-18:30

つくばチャレンジ
2016：市街地における
自律移動ロボットの公

開走行実験 (4)

1B4
第 B 室

1A4-1 Keynote[2] エージェント技
術に基づく大規模合意形成支援
名古屋工業大学 ○伊藤 孝行
1A4-2 大規模合意形成支援のため
のエージェント自動交渉
東京農工大学 ○藤田 桂英、柿本 
真司
1A4-3 感情推定に向けた笑声の特
徴分析に関する研究
東京理科大学 ○坂野 太亮、木川 
貴博、溝口 博、神戸大学 稲垣 成哲、
多摩美術大学 楠 房子、北海道大学 
杉本 雅則
1A4-4 指先接触面の変化による感
性評価への影響の考察
広島大学 ○荒川 剛、DIC 株式会
社 中原 昭、鑓水 清隆、高橋 雅人、
広島大学 辻 敏夫、栗田 雄一
1A4-5 心地良い触感生起に関わる
現象因子の一考察
名 工 大 ○ 渡 邉 倖 示、 名 工 大 ／
JST，さきがけ 田中 由浩、名工大 
佐野 明人
1A4-6 ステアリング操舵における
筋活動度推定に基づいた力知覚量
設計手法の提案
広島大学 ○岸下 優介、マツダ株式
会社 竹村 和紘、山田 直樹、岸 篤
秀、西川 一男、農沢 隆秀、広島大
学 辻 敏夫、栗田 雄一
1A4-7 DC モータのショートブレー
キによる受動的なハプティック・
インタフェースを用いたインパク
ト呈示
名古屋大学 ○岡田 拓武、岡本 正
吾、山田 陽滋

栗田 雄一（広島大学）
田中 由浩（名古屋工業大学）

岡本 正吾（名古屋大学）

17:00-19:00

主観コントロール

1A4
第 A 室

12 月 15 日（木）　第 4 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1H4-1 第 16 回レスキューロボット
コンテストにおける岡山県立大学
ロボット研究サークル「メヒャ！」
の取り組み
岡山県立大学 ○岸本 祐典、萬代 
修平、今井 秋介、三股 亮斗、河田 
尚孝、関根 悠太、久富 彩音、小林 
倫貴、保延 渉、松本 明、城﨑 和輝、
牧野 和倫、福田 忠生、瀬島 吉裕、
山内 仁
1H4-2 松江高専「ＭＣＴ」におけ
るレスキューロボットコンテスト
に向けた移動機構の開発
松江高専 ○三好 圭一朗、新田 歩、
齊藤 陽平、本間 寛己
1H4-3 第 16 回レスキューロボッ
トコンテストに向けた松江高専

「MCT」の取り組み
松江工業高等専門学校 ○新田 歩、
三好 圭一朗、齊藤 陽平、本間 寛
己
1H4-4  第 16 回レスキューロボッ
トコンテスト競技結果をもとにし
た長湫ボーダーズのロボット技術
に関する考察
愛知工業大学 ○佐野 佑吏、奥川 
雅之、鈴木 優太、尾藤 大樹、村瀬 
三寿希、若山 明弘、外山 拓哉
1H4-5 様々な災害現場の環境下で
活動可能な特殊なスパイラルドラ
ム駆動台車と搭載レスキューパッ
ケージ（第２報）
神戸大学 ○福井 喜一郎、中辻 秀
憲、片山 雷太
1H4-6 第 16 回レスキューロボッ
トコンテストにおける 神戸大学

「六甲おろし」の取り組み
神戸大学 竹内 優佳子、○鵜飼 健
矢、小松 周輝、八木 雅彦、吉岡 
宏樹、園田 大樹
1H4-7 「いつでも どこでも だれで
も ベストパフォーマンス」を実現
するセンサ・デバイス開発
大阪工業大学 ○山本 碧土、森 慎
司、神戸 健汰

奥川 雅之（愛知工業大学）

17:00-18:45

レスキューを題材にし
たロボットコンテスト

(1)

1H4
第 H 室

1G4-1 ビデオトランセクト法の実
施を目的とした水中ロボットの開
発
岩手大学 ○佐藤 和幸、髙木 基樹、
三好 扶
1G4-2 海中観測センサネットワー
クノードのための付着藻類除去用
ワイパ機能の検討
東京電機大学 ○池田 航平、鈴木 
剛、琉球大学 山城 秀之、富山県立
大学 澤井 圭、沖縄工業高等専門学
校 武村 史朗、日本原子力研究開発
機構 川端 邦明
1G4-3 泳動作による移動が可能な
6 脚ロボットの開発
岩手大学 ○佐藤 翔太、髙木 基樹、
三好 扶
1G4-4 弾性板の共振を用いた水中
ロボットにおける振動モータの回
転数制御
首都大学東京 ○三皷 貴史、稲葉 
亜佑美、武居 直行、筑波大学 望山 
洋
1G4-5 水中可視光通信技術を用い
た水中環境計測の検討

（株）沖縄海洋工機開発 上間 英樹、
玉城 佳奈、沖縄工業高等専門学校 
○武村 史朗
1G4-6 AR マーカーの水中における
位置姿勢推定手法
岩手大学 ○髙木 基樹、三好 扶
1G4-7 サンゴ被度の自動検出に向
けたテクスチャ解析
香川大学 ○松田 朝陽、奥田 雄大、
高橋 悟、日本原子力研究開発機
構 川端 邦明、沖縄県環境科学セン
ター 小笠原 敬
1G4-8 操縦が容易な双腕水中ロ
ボット用マスタースレーブ型操作
器の開発
九州工業大学 ○相良 慎一、沖縄工
業高等専門学校 武村 史朗
1G4-9 実地試験に向けた水槽底掃
除ロボットに関する研究
岩手大学 ○小山 猛、米倉 達郎、
萩原 義裕、明石 卓也、金 天海、佐々
木 誠、髙木 基樹、三好 扶

相良 慎一（九州工業大学）
坂上 憲光（東海大学）

17:00-19:15

水中・海中システムと
その応用 (2)

1G4
第 G 室

1F4-1 受動的な回転運動を行う牽
引カメラによる時系列画像からの
3 次元復元の検証
会津大学 ○嶺田 築、成瀬 継太郎、
中村 啓太
1F4-2 ロボット遠隔操作のための
3 次元測域センサを用いた俯瞰映
像上での障害物提示
東京大学 ○粟島 靖之、小松 廉、
藤井 浩光、田村 雄介、山下 淳、
淺間 一
1F4-3 遠隔操作時における一体感
獲得のための対象物姿勢誤差の検
知限測定
神戸大学 ○田中 水輝、横小路 泰
義
1F4-4 複数クローラロボットの
RSNP 遠隔操作システムの構築と
基礎実験
芝浦工業大学 ○安田 福啓、瀬沼 
隆遠、IRID ／東芝 齊藤 真拡、芝
浦工業大学 松日楽 信人
1F4-5 動作範囲に制限のあるマス
タアームによる直感的遠隔操縦法
の検討
神戸大学 ○片山 雷太、水谷 慶、
横小路 泰義

田村 雄介（東京大学）
昆陽 雅司（東北大学）

17:00-18:30

廃炉・廃止措置のため
の技術開発とシステム
インテグレーション (3)

1F4
第 F 室

1E4-1 モデルの不確かさを考慮し
た形態可変車輪型移動ロボットの
倒立制御
京都大学 ○河合 優太、福島 宏明、
松野 文俊
1E4-2 支持具の変形を利用した低
重心型二輪移動ロボットの走破性
向上
岐阜高専 ○翠 健仁、小林 義光、
愛知工業大学 奥川 雅之
1E4-3 倒立振子制御を用いた歩行
空間に親和性のある座り乗り式小
型パーソナルモビリティの開発
中央大学 ○猿渡 誠也、芝浦工業大
学 山中 海、中央大学 石井 眞二、
芝浦工業大学 佐々木 毅、中央大学 
橋本 秀紀
1E4-4 リアクションホイールを用
いたホッピングロボットの空中姿
勢制御
東京電機大学 ○野村 友理香、大塚 
龍太郎、石川 潤
1E4-5 先端テーパ型円形断面機構
東北大学 ○小松 洋音、高根 英里、
藤田 政宏、野村 陽人、小島 匠太
郎、多田隈 建二郎、昆陽 雅司、田
所 諭
1E4-6 壁との接触を利用したク
ローラロボットの階段上の旋回動
作
東北大学 ○大橋 勇斗、小島 匠太
郎、大野 和則、鈴木 高宏、濱田 
龍之介、田所 諭
1E4-7 柔軟索状体の胴体浮上安定
化手法の提案
東北大学 ○安部 祐一、東北大学／
福島県ハイテクプラザ 安藤 久人、
東北大学 神尾 柊太、昆陽 雅司、
多田隈 建二郎、田所 諭

竹囲 年延（弘前大学）
渡辺 敦志（東北大学）

17:00-18:45

移動ロボットの制御と
実装 (2)

1E4
第 E 室

12 月 15 日（木）　第 4 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1L4-1 ミナミコメツキガニにおけ
る集団からの離脱行動
早稲田大学 ○都丸 武宜、神奈川大
学 村上 久、早稲田大学 郡司 ペギ
オ幸夫
1L4-2 蟻の探索における目印の使
われ方と学習過程の関係性
岡山大学 ○崎山 朋子、早稲田大学 
郡司 ペギオ幸夫
1L4-3 真性粘菌変形体の数理モデ
ルを用いた学習モデルの検討
総合研究大学院大学 ○谷 伊織
1L4-4 複雑ネットワークにおける
要素の性質と要素間の繋がりの関
係
東京工業大学 ○小川 健一朗、天野 
俊一、三宅 美博
1L4-5 身体リズム同調が教授・学
習と脳活動同調に与える影響
東北大学 ○野澤 孝之、榊 浩平、
山崎 翔平、河田サントス ケルシ
人美、河田サントス ナタシャ百
合子、佐々木 結咲子、池田 純起、
Kulason, Kay、平野 香南、鄭 嫣婷、
川島 隆太
1L4-6 講師−受講者間コミュニ
ケーションにおける身体動作の時
空間パターンの解析
金沢工業大学 ○山本 知仁、木村 
匡利、東京工業大学 三宅 美博

上浦 基（東京電機大学）
村上 久（神奈川大学）

17:00-18:30

共創システム (4)

1L4
第 L 室

1K4-1 顔への局所的皮膚感覚刺激
が心身に及ぼす影響
奈良女子大学 ○喜多 萌子、柴原 
舞、佐藤 克成
1K4-2 左右非対称の下肢リハビリ
機器の開発
東京工科大学 ○呉 発鍵、佘 錦華、
三田 俊裕、産業技術大学院大学 橋
本 洋志
1K4-3 頭部加速度を考慮した脳血
流量による認知負荷推定法の精度
向上
東京電機大学 ○村田 祐輔、鈴木 
聡
1K4-4 腕重力負荷削減機器の制御
システムのモデリング
東京工科大学 ○濱野 瑛、アブドゥ
ルモフセン マハラン、大山 恭弘、
三橋 郁
1K4-5 生体電気インピーダンスを
用いた手首関節動作の判別
大阪工業大学 ○仲池 祥博、小林 
裕之
1K4-6 小型犬を対象とした後肢リ
ハビリ効果定量評価法
関西学院大学 ○真鍋 勝、中後 大
輔、東海大学 村松 聡、東洋大学 
横田 祥、産業技術大学院大学 橋本 
洋志
1K4-7 同伴者との協調移動を目的
とした車いすロボットの移動法
関西学院大学 ○高川 翔、中後 大
輔、東海大学 村松 聡、東洋大学 
横田 祥、産業技術大学院大学 橋本 
洋志
1K4-8 サーボブレーキを用いた
パッシブ支援車椅子の開発
関西学院大学 ○岩城 政宏、中後 
大輔、東海大学 村松 聡、東洋大学 
横田 祥、産業技術大学院大学 橋本 
洋志

牧野 浩二（山梨大学）
今津 篤志（大阪市立大学）

稲垣 克彦（東海大学）

17:00-19:00

快適生活支援技術～人
間と環境と人工物の調

和～ (4)

1K4
第 K 室

1J4-1 実生産装置と仮想ワークを
組合せた実仮想融合検証技術
三菱電機株式会社 ○永谷 達也
1J4-2 配電作業用ロボットにおけ
る工具箱上のボルトの把持
名城大学 ○加藤 由希子、小池 元
輝、倉部 紘一、神野 晃治、山下 
恭平、鬼頭 一将、辰野 恭市
1J4-3 位置・姿勢・力・モーメン
トのハイブリッド制御
工学院大学 ○滝口 祥、黄 慶九
1J4-4 姿勢を考慮した人間・ロボ
ティックネットワークの分散協調
制御に関する一考察
金沢工業大学 ○小山 瞭、河合 宏
之、村尾 俊幸、東京工業大学 畑中 
健志
1J4-5 空気圧駆動ロボットのため
のインフレータブル構造膨張数値
シミュレーション開発
九州大学 ○江頭 飛鳥、河村 晃宏、
東京大学 金 度演、立命館大学 金 
慧鍾、川村 貞夫、九州大学 倉爪 
亮
1J4-6 不安定姿勢でのリリース動
作を許容した平行グリッパによる
部品の姿勢遷移操作の計画
立命館大学 ○川井 颯人、土橋 宏
規
1J4-7 汎用ピッキング用ハンドに
求められる機能を明確化するため
の既存ロボットハンドによる把持
試験
神戸大学 ○高松 駿太、横小路 泰
義

椹木 哲夫（京都大学）
横小路 泰義（神戸大学）
野田 哲男（三菱電機）

17:00-18:45

循環産業創成を目指し
た自律型セル生産ロ

ボットシステム

1J4
第 J 室

1I4-1 形状記憶ポリマーを用いた力
覚センサの誤差補正のための温度
制御と構造評価
九州工業大学 ○松尾 卓也、高嶋 
一登、香川県産業技術センター 竹
中 慎、名城大学 向井 利春
1I4-2 形状記憶ポリマーの温度によ
る剛性変化を利用した触覚センサ
の作製と評価
九州工業大学 ○長田 拡、高嶋 一
登、名城大学 向井 利春
1I4-3 イオン導電性高分子金属接合
体センサの変形状態に対する出力
応答性
和歌山大学 ○石原 大地、菊地 邦
友
1I4-4 IPMC センサの物理原理に基
づく状態空間モデルに関する研究
名古屋大学 ○武田 惇、高木 賢太
郎、西安交通大学 朱 子才、産業技
術総合研究所 安積 欣志

釜道 紀浩（東京電機大学）
高木 賢太郎（名古屋大学）

17:00-18:30

人工筋肉を目指したソ
フトアクチュエータ・

センサ (4)

1I4
第 I 室

12 月 15 日（木）　第 4 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

1O4-1 近似偏微分方程式モデルに
基づく単純なスロッシング制御則
について
名古屋大学 ○椿野 大輔、伊藤 徳
哉、JAXA 藤本 圭一郎
1O4-2 ロボット用パラレルワイヤ
教示装置におけるポテンシャル法
を用いた特異点回避法
名古屋工業大学 ○犬塚 秀紀、中西 
朋也、Nguyen, Quang, Vy、森田 良
文、あいち産業科学技術総合セン
ター 酒井 昌夫
1O4-3 柔軟性の特性に着目した柔
軟マニピュレータの省エネルギー
軌道計画法
旭川高専 ○阿部 晶
1O4-4 絶対節点座標法を用いた複
数のフレキシブルリンクから構成
される制御系についての検討
青山学院大学 ○菅原 佳城、秋田大
学 工藤 永幸

川福 基裕（大同大学）

17:00-18:30

フレキシビリティを含
む技術を核とした人と
人とのインテグレー

ション (4)

1O4
第 O 室

RT ミドルウェアコンテスト 2016
表彰式

大原 賢一（名城大学）

17:00-18:30

ＲＴミドルウエアコン
テスト 2016(4)

1N4
第 N 室

1M4-1 料理ロボットのためのパン
へのペースト塗付作業
電気通信大学 ○長野 恵典、福島 
洋、末廣 尚士、工藤 俊亮
1M4-2 布の変形と伸縮性を考慮し
た T シャツのハンガーかけ作業の
実現
信州大学 ○小石原 洋介、山崎 公
俊、奈良先端科学技術大学院大学 
松原 崇充
1M4-3 風呂敷包みにおける結び動
作の手先姿勢記述
電気通信大学 ○岩瀬 元、工藤 俊
亮、末廣 尚士
1M4-4 適切な置く位置を提示する
Ｔシャツの折りたたみシステム
金沢工業大学 ○市川 智章、澁谷工
業株式会社 大坂 綱一、金沢工業大
学 小暮 潔
1M4-5 双腕ロボットによる衣類ボ
タンかけのための衣服と専用道具
の操作
奈良先端科学技術大学院大学 ○尾
中 哲哉、丁 明、高松 淳、小笠原 司、
Von Drigalski Felix
1M4-6 折り紙ロボットによる袋折
り手法の提案
電気通信大学 ○中道 悠太、工藤 
俊亮、末廣 尚士
1M4-7 双腕ロボットによる紙揃え
作業
電気通信大学 ○山下 貴裕、工藤 
俊亮、末廣 尚士

三浦 純（豊橋技術科学大学）
吉見 卓（芝浦工業大学）

17:00-18:45

ホームロボット＆シス
テム (2)

1M4
第 M 室

12 月 15 日（木）　第 4 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2D1-1 進化学習を用いた慣性ロー
タ付き自動二輪車型モデルの転倒
防止システムの構築
北見工業大学 ○櫻井 仁貴、渡辺 
美知子、鈴木 育男、岩館 健司、北
海道情報大学 古川 正志
2D1-2 水田除草用ロボットに用い
るロッド車輪の土による掘り起こ
し体積の調査
会津大学 ○大山 良明、松本 拓、
中村 啓太、成瀬 継太郎
2D1-3 JSP に対するタブーサーチ
法におけるタブーリストの長さと
解探索性能の関係
北海道大学 ○斎藤 渉、横山 想一
郎、飯塚 博幸、山本 雅人
2D1-4 温度管理型育苗システムに
よるランナー育成
福岡工大 ○中村 雅俊、兵頭 和幸
2D1-5 LSD-SLAM を用いたマルチ
コプタの自律飛行システムの開発
琉球大学 ○村岡 克弥、山田 孝治、
遠藤 聡志

山本 雅人（北海道大学）
川上 敬（北海道科学大学）

9:30-11:00

エージェント・シンセ
シス・エンジニアリン

グの設計・応用 (1)

2D1
第 D 室

2C1-1 Deep Learning による把持
動作を考慮した道具身体化モデル
の学習と動作生成
早稲田大学 ○金 杞泰、早稲田大学
／日本学術振興会 高橋 城志、早稲
田大学 尾形 哲也、菅野 重樹
2C1-2 画像処理および RFID タグ
を用いた店舗内商品認識システム
に関する提案
筑波大学 ○飯塚 正樹、中内 靖
2C1-3 下肢関節角度変化の低次元
化に基づく歩行路形状識別に関す
る研究
東京理科大学 ○澤留 朗、産業技術
総合研究所 多田 充徳、東京理科大
学 竹村 裕
2C1-4 人と人とを結びつける対話
ロボット開発に向けた人同士の会
話の解析
首都大学東京 ○相澤 秀和、岩崎 
真也、五味 怜央奈、下川原 英理、
山口 亨
2C1-5 対話ロボット構築に向けた
対話ログのフィルタリング手法の
検討
首都大学東京 ○平田 和暉、下川原 
英理、トヨタ自動車株式会社 高谷 
智哉、首都大学東京 山口 亨
2C1-6 興味関心の抽出に向けた
iBeacon を用いた対象地点情報お
よび滞在時間の取得と解析
首都大学東京 ○本橋 幸治、下川原 
英理、鈴木 葵、香港中文大学 陳 
苑茵、首都大学東京 山口 亨
2C1-7 ユーザの指先動作を用いた
安心指向インタフェースのための
画像処理による顔の向き検出
首都大学東京 ○山下 太成、田村 
英地、小久保 善史、下川原 英理、
山口 亨
2C1-8 空間型ロボット構築のため
のパネルモジュールの提案
名城大学 ○大江 涼介、水谷 悠志、
ミサワホーム総合研究所 西尾 英
樹、富田 晃夫、名城大学 大原 賢
一

和田 一義（首都大学東京）
大原 賢一（名城大学）

9:00-11:00

空間知 (1)

2C1
第 C 室

2B1-1 超低重心６輪独立懸架ロー
バーの画像情報による自律走行
金沢工業高等専門学校 ○佐々井 翔
也、戸澗 健、畠中 和久、剱崎 健
太郎、北山 天斗、澤田 茂人、伊藤 
恒平
2B1-2 透明な外装内にカメラを搭
載した安全な屋外自律移動ロボッ
トの開発
宇都宮大学 ○柿木 泰成、土方 優
明、尾崎 功一
2B1-3 クローラー型電動車椅子
UNiMO による「つくばチャレンジ」
への挑戦
金沢工大 ○出村 公成、永島 一輝、
吉田 颯、土田 嵩也、木村 晨次朗、
榎本 光洋、岩崎 稜
2B1-4 屋外自律走行のための GIST
特徴量に基づく画像からの地点認
識
大阪大学 ○倉鋪 圭太、田頭 侑土、
池田 智裕
2B1-5 つくばチャレンジ 2016 に
おける名古屋大学の取組
名古屋大学 ○赤井 直紀、Hatem 
Darweesh、 太 田 裕 貴、Adi 
Sujiwo、橘川 雄樹、安藤 智仁、山
田 献 二 朗、Luis Yoichi Morales、
竹内 栄二朗、二宮 芳樹、防衛大学
校 冨沢 哲雄、東京大学 加藤 真平

伊藤 恒平（金沢工業高等専
門学校）

倉鋪 圭太（大阪大学）
赤井 直紀（名古屋大学）

9:30-11:00

つくばチャレンジ
2016：市街地における
自律移動ロボットの公

開走行実験 (5)

2B1
第 B 室

2A1-1 ひずみゲージ埋め込みゴム
製人工皮膚層のセンシングメカニ
ズム
筑波大学 ○鷺谷 知洋、望山 洋
2A1-2 ロボット皮膚への触覚付与
を目指した光ファイバ機械受容素
子の試作
創価大学 ○山崎 大志、西山 道子、
渡辺 一弘
2A1-3 透明柔軟樹脂を用いた光学
式触覚センサの開発と性能評価
福山大学 ○伍賀 正典
2A1-4 ウェアラブル皮膚振動セン
サの締め付け力によるセンサ出力
への影響
名 工 大 ○ 吉 田 智 哉、 名 工 大 ／
JST，さきがけ 田中 由浩、名工大 
佐野 明人
2A1-5 硬さの記録・再現デバイス
を用いた触り方と硬さの記憶に関
する研究
愛知工科大学 ○富岡 俊哉、永野 
佳孝、鈴木 佑典、名古屋工業大学 
藤本 英雄
2A1-6 形状の異なる接触子を用い
た食感センサの計測特性
神戸大学 ○西久保 大輔、中本 裕
之、小林 太
2A1-7 布帛のべたつき感の定量的
評価方法の提案
奈良女子大学 ○米山 理子、喜多 
萌子、柴原 舞、佐藤 克成

梶本 裕之（電気通信大学）

9:15-11:00

触覚・力覚 (4)
触覚センサ２

2A1
第 A 室

12 月 16 日（金）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2H1-1 第１６回レスキューロボッ
トコンテストの総括
神戸大学 ○横小路 泰義、愛知工業
大学 奥川 雅之、広島工大 宗澤 良
臣、岡山県立大学 山内 仁、阪府高
専 土井 智晴、近畿大学 大坪 義一、
マッシュ 杉山 智章、レスキューロ
ボットコンテスト実行委員会 レス
キューロボットコンテスト実行委
員会
2H1-2 第 16 回レスコンでのチー
ム間通信の分析と Socket.IO を使っ
た主審用ダミヤンインジケータの
開発
大阪電気通信大学 ○鎌田 崇史、矢
野 大貴、小枝 正直
2H1-3 第 16 回レスキューロボット
コンテストにおける電波管理と安
全管理上の問題について
徳島大学 ○三輪 昌史、産業技術短
期大学 二井見 博文、レスキューロ
ボットコンテスト実行委員会 レス
キューロボットコンテスト実行委
員会
2H1-4 第 16 回レスキューロボット
コンテストにおける計算機システ
ムとロボット機構ごとの評価
大阪府立大学 ○小島 篤博、大阪電
気通信大学 小枝 正直、岡山県立大
学 山内 仁、レスキューロボットコ
ンテスト実行委員会 桝永 沙織、広
島工業大学 寺西 大、松本 慎平、
レスキューロボットコンテスト実
行委員会 レスキューロボットコン
テスト実行委員会
2H1-5 ヒト型レスキューロボット
コンテスト 2016 と搭載カメラ遠
隔操縦の促進
産業技術短期大学 ○二井見 博文、
松原 孝典、ヒト型レスキューロ
ボットコンテスト実行委員会 佐竹 
洋輔、立花 勢司、坂倉 弘一、関西
大学 廣岡 大祐、大阪電気通信大学 
小枝 正直、升谷 保博
2H1-6 ヒト型レスキューロボット
コンテストにおいて用いたシーム
レスな歩行と簡易マスタースレー
ブ
大阪工業大学 ○近藤 隆路

大金 一二（新潟工科大学）

9:30-11:00

レスキューを題材にし
たロボットコンテスト

(2)

2H1
第 H 室

2G1-1 Keynote[1] ロボット・セラ
ピーネットワークの提案
筑波学院大学 ○浜田 利満
2G1-2 ロボットの主観的重量感覚
と実重量の齟齬による心理的影響
株式会社日本自動車部品総合研究
所／名古屋工業大学 ○林 里奈、名
古屋工業大学 加藤 昇平
2G1-3 コミュニケーションロボッ 
トにおける待機時の眼球制御手法
の提案
埼玉工業大学 ○黒須 亮成、橋本 
智己
2G1-4 「パロ」介在による、行動障
碍改善の試みについて
栃木県立のざわ特別支援学校 ○須
藤 典子
2G1-5 高齢化社会と向き合う日本
における介護ロボット
ハイデルベルク大学 ○ラートマン 
マーティン

木村 龍平（帝京科学大学）

9:30-11:00

ロボット・セラピー・
システム

2G1
第 G 室

2F1-1 テザー牽引を用いた小型移
動ロボットの斜面走行に関する研
究
東北大学 ○多々納 壮、渡辺 敦志、
永谷 圭司
2F1-2 水平維持機構を有した垂直
クローラ型階段昇降機の開発
千葉工業大学 ○青山 雅規、米田 
完
2F1-3 柔軟半球足を持つ二足歩行
ロボットの開発
九州大学 ○丸林 央樹、田原 健二
2F1-4 省自由度 2 足歩行ロボット
における姿勢制御に関する研究
日本工業大学 ○車谷 亮祐、岡部 
勇輝、滝田 謙介
2F1-5 ロコモーションのための電
空ハイブリット人工筋の提案
大阪大学 ○進 寛史、TU Darmstadt 
Zhao, Guoping、Sharbafi, Maziar, 
Ahmad、大阪大学 池本 周平、細
田 耕、TU Darmstadt Seyfarth, 
Andre

多田隈 建二郎（東北大学）
永谷 圭司（東北大学）

9:30-11:00

移動ロボット機構 (1)

2F1
第 F 室

2E1-1 自己診断やクラウドの情報
を利用したドローンのダイナミッ
ク経路計画
大同大学 ○渡邊 貴紳、橋口 宏衛
2E1-2 ドローン制御のための位置
情報モニタリングシステム
大同大学 ○多田 尚恭、橋口 宏衛
2E1-3 地上および天井移動する 2
輪型 4 ロータヘリコプタの自動制
御
名古屋工業大学 ○塚田 大貴、尾﨑 
耕平、山田 学
2E1-4 壁面移動する 2 輪型 4 ロー
タヘリコプタの自動制御
名古屋工業大学 ○尾﨑 耕平、塚田 
大貴、山田 学
2E1-5 2 輪型マルチコプタの制御
と応用に関する研究
名古屋工業大学 ○伊藤 峻、尾﨑 
耕平、塚田 大貴、山田 学
2E1-6 マルチコプターにおける 赤
外線温度センサを用いた人検知シ
ステム
東京理科大学 ○平岩 尚己、加藤 
清 敬、 芝 浦 工 業 大 学 Chinthaka, 
Premachandra

竹囲 年延（弘前大学）
橋口 宏衛（大同大学）
渡辺 敦志（東北大学）

9:30-11:00

移動ロボットの制御と
実装 (3)

2E1
第 E 室

12 月 16 日（金）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2L1-1 操作型作業機械の知能化に
関する研究
早稲田大学 ○亀崎 允啓、佐藤 淳
平、小坂 拓未、岩田 浩康、菅野 
重樹
2L1-2 マルチラテラルデバイス使
用時の通信遅延による感覚への影
響評価
函館工業高等専門学校 ○清水 広
一、小山 慎哉、豊橋技術科学大学 
三好 孝典、川崎 雄大、前田 克久
2L1-3 人間・ロボット協調作業の
ための繰り返し学習による可変ダ
ンピング制御
防衛大学校 ○山脇 輔、石川 裕規、
八島 真人
2L1-4 歩行補助ロボットの軌道計
画に対する学習制御
名古屋大学 ○高橋 史哉、香川 高
弘、宇野 洋二
2L1-5 位置決めしやすいパワーア
シストシステムの制御
東海大学 ○吉越 舟、稲葉 毅
2L1-6 直感的なティーチングを可
能にする卓上小型ロボットアーム
用操作入力インターフェイスの開
発
埼玉大学 ○楓 和憲、綿貫 啓一、
村松 慶一、淺賀 裕介、椿本チエイ
ン 大志茂 純、アルファテクノ 富
山 則保
2L1-7 人の動作意図を考慮したロ
ボットの操作システムの設計と実
装
工学院大学 ○秋本 優樹、羽田 靖
史
2L1-8 手術具操作訓練システムの
提案
愛知工科大学 ○木俣 光貴、永野 
佳孝

寺嶋 一彦（豊橋技術科学大
学）

内山 直樹（豊橋技術科学大
学）

亀崎 允啓（早稲田大学）

9:00-11:00

人間機械共存システム
の操作支援制御技術 (1)

2L1
第 L 室

2K1-1 歩行支援機能付きパーソナ
ルモビリティの開発
東洋大学 ○小野澤 正紘、横田 祥、
関西学院大学 中後 大輔、東海大学 
村松 聡、産業技術大学院大学 橋本 
洋志
2K1-2 片麻痺ユーザのための片手
駆動車いすの開発
東洋大学 ○林 大輔、横田 祥、関
西学院大学 中後 大輔、東海大学 
村松 聡、産業技術大学院大学 橋本 
洋志
2K1-3 複数ドローンを用いたケー
ブル・チューブの協調曳航による
送液システム
東洋大学 ○鈴木 聖也、横田 祥、
関西学院大学 中後 大輔、東海大学 
村松 聡、産業技術大学院大学 橋本 
洋志
2K1-4 ドローンを用いた蜂の巣駆
除を目指した追従飛行法
東洋大学 ○内田 圭祐、横田 祥、
関西学院大学 中後 大輔、東海大学 
村松 聡、産業技術大学院大学 橋本 
洋志
2K1-5 車輪 と二重反転ロータによ
るハイブリッド移動機構の開発
東洋大学 ○金木 智、横田 祥、関
西学院大学 中後 大輔、東海大学 
村松 聡、産業技術大学院大学 橋本 
洋志
2K1-6 受動車輪を用いたパワーア
シスト台車の下り坂における速度
抑制
東海大学 ○平岡 信武、野原 健斗、
稲垣 克彦
2K1-7 受動関節と受動車輪を用い
た 1 自由度パワーアシスト台車の
試作
東海大学 ○野原 健斗、平岡 信武、
稲垣 克彦
2K1-8 歩行車による段差斜め乗り
越えの解析
大阪市立大学 ○益田 湧麻、今津 
篤志

牧野 浩二（山梨大学）
小林 裕之（大阪工業大学）
三橋 郁（東京工科大学）

9:00-11:00

快適生活支援技術～人
間と環境と人工物の調

和～ (5)

2K1
第 K 室

2J1-1 Keynote[2] 天体観測装置開発
における技術的課題
京都大学 ○栗田 光樹夫、大阪電気
通信大学 入部 正継
2J1-2 Keynote[2] 自動化システムの
課題
○野田 哲男、信州大学 河村 隆、
東京工業大学 菅原 雄介

入部 正継（大阪電気通信大
学）

菅原 雄介（東京工業大学）

9:30-11:00

【ジョイントセッショ
ン】天体観測のための
システムインテグレー

ション (1)

2J1
第 J 室

2I1-1 Keynote[2] 港湾インフラのア
セットマネジメントの実現に向け
て
東京工業大学 ○岩波 光保
2I1-2 点検作業支援のための GNSS
と PDR を統合した測位システムの
検討
創価大学 ○栗本 大輝、山崎 大志、
株式会社コアシステムジャパン 
佐々木 博幸、創価大学 渡辺 一弘
2I1-3 光干渉法を利用した振動セン
サの原理検証と応用可能性
東京工業大学 ○大江 優作、木村 
仁、伊能 教夫、白山工業株式会社 
平山 義治、吉田 稔
2I1-4 加速度および傾斜計測を利用
した梁のたわみ推定の数値的検討
東 京 大 学 ○ 長 山 智 則、Zhang 
Chunbo
2I1-5 コンクリート橋梁を通行する
車両の重量評価手法
福井大学 ○鈴木 啓悟、伊藤 拓、
日本ピーエス（研究当時福井大学） 
藤田 彩音

佐野 恵美子（三菱電機）

9:30-11:00

システムから見た社会
インフラの維持管理 (1)

2I1
第 I 室

12 月 16 日（金）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2O1-1 バイオメカニクスに基づく
スポーツトレーニング法の研究 : 推
定筋張力を用いたあん馬旋回運動
の解析
東京大学 ○山田 文香、池上 洋介、
中村 仁彦
2O1-2 他者鉗子操作を疑似体験す
ることによる操作感覚の獲得を目
指した手術訓練システム
福岡工業大学 ○元土肥 久美子、徳
安 達士、大分大学 草野 徹、岩下 
幸雄、白石 憲男、猪股 雅史、北野 
正剛
2O1-3 金型磨きデータを基にした
金型磨き技能の分析
近畿大学 ○辻合 真也、五百井 清、
大坪 義一
2O1-4 運転操作と状況の時系列相
関性に基づく提示すべき認知対象
選択手法の検討
熊本高専 ○福田 晃己、橋本 幸二
郎、松尾 和典、名古屋大学 舟洞 
佑記、道木 慎二
2O1-5 Raspberry Pi を用いた筋電
信号による上肢動作推定に関する
研究
佐賀大学 ○林 喜章、平田 淳
2O1-6 指尖容積脈波と血中乳酸値
を用いた生体情報に基づく長時間
運転の疲労評価手法に関する研究
三重大学 ○山田 純、小村 到、早
川 聡一郎、池浦 良淳
2O1-7 作業空間のエリア分割密度
におけるロボットアームの操作性
山陽小野田市立山口東京理科大学 
池田 毅、○田中 良樹、平尾 祥樹
2O1-8 仮想壁を利用した立位機能
評価システム
横浜国立大学 ○坂田 茉実、島 圭
介、広島大学 島谷 康司、産業医科
大学 泉 博之

高嶋 淳（国立障害者リハビ
リテーションセンター研究

所）
森 貴彦（湘南工科大学）

9:00-11:00

心身の働きを支援する
システム・計測・制御 (1)

2O1
第 O 室

2N1-1 退屈な筋力トレーニング法
からの脱却の提案
奈良先端大 ○カプラン オラル、武
富 貴史、京大 山本 豪志朗、奈
良先端大 プロプスキ アレクサン
ダー、サンドア クリスチャン、加
藤 博一、鹿屋体育大学 吉武 康栄
2N1-2 アンサンブル学習による
ウェイトトレーニング質判定のた
めの慣性センサ装着箇所の検討
国立スポーツ科学センター ○大前 
佑斗、伊藤 浩志、中川 康二、田村 
尚之、スポーツセンシング 櫻井 義
久
2N1-3 短距離走トレーニングのた
めの三次元床反力の提示方法の検
討
奈良先端科学技術大学院大学 ○大
内 勇磨、武富 貴史、京都大学 山
本 豪志朗、鹿屋体育大学 吉武 康
栄、奈良先端科学技術大学院大学 
サンドア クリスチャン、加藤 博一
2N1-4 上肢動作の安定性向上を目
的としたトレーニング装置の開発
近畿大学 ○北村 勇希、鹿屋体育
大 学 吉 武 康 栄、Georgia Tech 
Minoru Shinohara、近畿大学 池田 
篤俊
2N1-5 下肢陰圧装置によって上肢
運動能力が一過性に向上する可能
性
Army College of Medical Sciences, 
India Shekhar, Atul、Georgia 
Institute of Technology, USA 
Wibonele ,  Benjamin、Sowda , 
Gautam、○ Shinohara, Minoru
2N1-6 自転車ロードレースにおけ
る高速ダウンヒルコーナリング技
能の獲得支援
早稲田大学 ○上林 周平、上杉 繁
2N1-7 スポーツ傷害サーベイラン
スとビデオサーベイランスを用い
た野球顔面部傷害の分析
産業技術総合研究所 ○楠本 欣司、
北村 光司、西田 佳史、日本スポー
ツ振興センター 米山 尚子、緑園こ
どもクリニック 山中 龍宏

池田 篤俊（近畿大学）
吉武 康栄（鹿屋体育大学）

Minoru Shinohara（Georgia 
Institute of Technology）

9:15-11:00

スポーツ応用システム
(1)

2N1
第 N 室

2M1-1 Keynote[2] 熊本地震による
土砂災害現場における捜索救助活
動
消防庁消防研究センター ○新井場 
公徳、土志田 正二、尾川 義雄
2M1-2 Keynote[2] 石油化学プラン
ト爆発・火災対策用消防ロボット
システムの研究開発
消防庁消防研究センター ○天野 久
徳、佐伯 一夢、内藤 浩由、村上 
明伸

天野 久徳（消防庁消防研究
センター）

9:30-11:00

消防防災とシステムイ
ンテグレーション (1)

2M1
第 M 室

12 月 16 日（金）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2D2-1 ヤコビ行列のプレコンディ
ションによる多目標逆運動学計算
法
九州工業大学 ○関段 友哉、林 朗
弘、福丸 浩史
2D2-2 花札のプレイヤモデルに関
する研究
北海道科学大学 ○高岡 勇樹、川上 
敬、大江 亮介、三田村 保、木下 
正博
2D2-3 漸進的学習による仮想ロ
ボットの継続的行動獲得
北海道科学大学 ○大江 亮介、川上 
敬
2D2-4 畳み込みニューラルネット
ワークによる局面評価手法を用い
たコンピュータ Hex の開発
北海道大学 ○高田 圭、三菱電機株
式会社 本庄 将也、北海道大学 飯
塚 博幸、山本 雅人
2D2-5 ヘッドマウントディスプレ
イを用いた VirtualReality 内の歩行
による移動
琉球大学 ○比嘉 妃菜子、山田 孝
治、遠藤 聡志

成瀬 継太郎（会津大学）
羽倉 淳（岩手県立大学）

11:15-12:45

エージェント・シンセ
シス・エンジニアリン

グの設計・応用 (2)

2D2
第 D 室

2 C 2 - 1  K e y n o t e [ 2 ]  F u t u r e 
Convenience Store Contest I
首都大学東京 ○和田 一義、工学院
大学 鈴木 敏彦
2 C 2 - 2  K e y n o t e [ 2 ]  F u t u r e 
Convenience Store Contest II
工学院大学 ○鈴木 敏彦、首都大学
東京 和田 一義

和田 一義（首都大学東京）
大原 賢一（名城大学）

11:15-12:45

空間知 (2)

2C2
第 C 室

2B2-1 実環境下における自律移動
ロボットの走行制御およびディー
プラーニングによる人物探索
芝浦工業大学 ○小林 泰生、日向 
誠、由井 庸介、野沢 拓史、平谷 
拓也、内村 裕
2B2-2 つくばチャレンジ 2016 に
おける土浦プロジェクトの取組み
土浦プロジェクト ○阪東 茂、中林 
達彦、川本 駿、阪東 華子
2B2-3 つくばチャレンジ 2016 に
おける信号機及び探索対象者の深
層学習による認識の試み
筑波大学 ○重松 康祐、小西 裕一、
坪内 孝司、諏訪部 純、満留 諒介、
伊達 央、大矢 晃久
2B2-4 つくばチャレンジ 2016 に
おける信号機及び探索対象者認識
のための 擬似画像を併用した深層
学習
筑波大学 ○小西 裕一、重松 康祐、
坪内 孝司、諏訪部 純、満留 諒介、
伊達 央、大矢 晃久
2B2-5 深層学習の画像解析による
横断歩道と信号位置の検出および
信号色の識別
千葉大学 ○井関 統、大川 一也
2B2-6 モジュール型コンピュータ
を搭載したつくばチャレンジ用ロ
ボットの開発
千葉大学 ○中易 隆太郎、倉島 一
輝、大川 一也

出村 公成（金沢工業大学）
大川 一也（千葉大学）

11:15-12:45

つくばチャレンジ
2016：市街地における
自律移動ロボットの公

開走行実験 (6)

2B2
第 B 室

2A2-1 振動提示による打撃音源の
前後位置知覚の改変
電気通信大学 ○岡崎 龍太、梶本 
裕之
2A2-2 機能的電気刺激を用いたバ
イラテラル制御系の比較
埼玉大学 ○水上 直人、北村 知也、
溝口 寛人、境野 翔、辻 俊明
2A2-3 釣りのバリアフリー化を目
指した釣り補助機の開発
函館工業高等専門学校 ○工藤 勇
人、中村 尚彦、浜 克己、鈴木 学、
熊本高等工業専門学校 大塚 弘文
2A2-4 反発力提示機構を用いた没
入型視触覚 VR 環境における擬似
力覚的硬さ提示
東京大学 ○松本 大知、Zhu Ya、
田中 雄也、山崎 喬輔、長谷川 圭介、
牧野 泰才、篠田 裕之
2A2-5 偏加速度振動による疑似力
覚における知覚マスキングの関与
可能性について
電気通信大学／日本学術振興会 ○
中村 拓人、電気通信大学 梶本 裕
之
2A2-6 ウェアラブル触覚ディスプ
レイのための柔軟二次元通信シー
ト上の分布アクチュエータへの無
配線多重給電
東京大学 ○野田 聡人、田島 優輝、
篠田 裕之

岡本 正吾（名古屋大学）

11:15-12:45

触覚・力覚 (5)
触覚ディスプレイ２

2A2
第 A 室

12 月 16 日（金）　第 2 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2I2-1 交流磁界を利用した床版内の
鋼構造欠陥検査の検討
三菱電機 ○井上 甚、佐野 恵美子、
東 哲史、白附 晶英
2I2-2 炉内壁点検装置のための水平
方向カウンタウェイトによる振動
抑制機構の開発
東北大学 ○小澤 将生、多田隈 建
二郎、岡田 佳都、藤浪 拓海、田所 
諭
2I2-3 壁面吸着型マルチコプタに搭
載するための打音検査システムの
開発
神戸市立工業高等専門学校 中村 友
哉、藤本 敏彰、岡田 宙士、○清水 
俊彦、大阪大学 池本 周平、神戸市
立工業高等専門学校 和田 明浩、宮
本 猛
2I2-4 点検作業のためのマルチコプ
ターシミュレータの開発
名城大学 ○林 莉子、岩下 史樹、
芦澤 怜史、大原 賢一、市川 明彦、
大道 武生、福田 敏男
2I2-5 無人飛行体を用いたインフラ
設備外観点検システムのための計
測位置算出法
名古屋大学 ○麻 晃太朗、舟洞 佑
記、道木 慎二、愛知工業大学 道木 
加絵
2I2-6 地中観測向け合成開口レーダ
における地層クラッタ抑圧方式の
検討
三菱電機株式会社 ○高柳 優、星野 
赳寛、原 照幸

長山 智則（東京大学）

11:15-12:45

システムから見た社会
インフラの維持管理 (2)

2I2
第 I 室

2H2-1 Rapidly Manufactured 
Robot League 参加を想定とした小
型受動クローラロボットの走破性
評価
愛知工業大学 ○寺本 大晟、奥川 
雅之、渡邊 彩夏、東 拓野
2H2-2 ロボカップ世界大会 2016
競技結果をもとにした受動適応ク
ローラロボット Scott の性能評価
愛知工業大学 ○鈴木 壮一郎、奥川 
雅之、三浦 洋靖、渡邊 彩夏、竹村 
秀太、寺本 大晟
2H2-3 ロボカップジャパンオー
プ ン に お け る 名 古 屋 工 業 大 学

「NITRo」の取り組み
名古屋工業大学 ○木谷 真、横谷 
知基、浅見 瞭、伊藤 雅俊、澤井 
泰彦、佐藤 徳孝、森田 良文
2H2-4 レスキューを題材とするロ
ボットコンテストの新しい取り組
みと目指すもの
愛知工業大学 ○奥川 雅之、渡邊 
彩夏
2H2-5 レスコンロボット操縦体験
の経験を活かした救助ロボットの
開発
産業技術短期大学 ○野田 卓也、小
舘 彩誠、田井 健太郎、田村 航一、
丸本 将大、吉山 純司、森 英喜、
二井見 博文
2H2-6 Robocup ジ ュ ニ ア レ ス
キューブリッジリーグにおける日
本チームの取り組み
福山大学 ○花見堂 大輔、伍賀 正
典、愛知工業大学 寺本 大晟、奥川 
雅之、玉川学園 田原 剛二郎

横小路 泰義（神戸大学）

11:15-12:45

レスキューを題材にし
たロボットコンテスト

(3)

2H2
第 H 室

2F2-1 可変形ロボットによる転が
り移動に関する研究
大阪大学 ○吉田 侑史、石川 将人
2F2-2 ザトウグモ型 6 足歩行ロ
ボット ASURA II の開発
埼玉大学 ○望月 恒星、渡邊 宗一
郎、程島 竜一、琴坂 信哉
2F2-3 二重螺旋移動ロボットの門
型脚における着地点検出
室蘭工業大学 ○劉 健、佐々木 大
輝、花島 直彦、梶原 秀一、藤平 
祥孝、水上 雅人
2F2-4 薄型胴体を持ったヘビ型ロ
ボットの開発
日本工業大学 ○岩城 拓哉、佐藤 
健、濱田 拓也、滝田 謙介
2F2-5 動揺低減装置のための劣駆
動パラレルリンク機構に関する研
究
長崎大学 ○盛永 明啓、山本 郁夫

多田隈 建二郎（東北大学）
永谷 圭司（東北大学）

11:15-12:45

移動ロボット機構 (2)

2F2
第 F 室

2E2-1 ４結合ＶＤＰ方程式を用い
た４足歩行ロボットの歩容制御
室蘭工業大学 ○佐藤 僚太、梶原 
秀一、青柳 学、花島 直彦
2E2-2 周期入力制御による弾性脚
を持つ 4 脚走行ロボットの跳躍姿
勢安定制御
室蘭工業大学 ○志賀 昂、梶原 秀
一、青柳 学、花島 直彦
2E2-3 脚車輪ハイブリッド移動ロ
ボットに関する研究
日本工業大学 ○宮田 和也、石山 
翔大、滝田 謙介
2E2-4 移動ロボットによるワイヤ
協調作業
福岡工業大学 木野 仁、○大町 直
輝、山陽小野田市立山口東京理科
大学 越智 裕章
2E2-5 4 本のワイヤを用いたワイ
ヤ懸垂システムの開発と振動解析
中央大学 ○原田 健太、井上 崇、
大隅 久

竹囲 年延（弘前大学）

11:15-12:45

移動ロボットの制御と
実装 (4)

2E2
第 E 室

12 月 16 日（金）　第 2 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2M2-1 Keynote[2] 次世代社会イン
フラ用ロボット開発・導入
先端建設技術センター ○増 竜郎
2M2-2 Keynote[2] CBRN 対応遠隔
操縦作業車両システムの研究
防衛装備庁 ○後藤 和久、上村 圭
右、成瀬 正啓、渡邉 嵩智、鈴木 
洋史、森下 政浩
2M2-3 Keynote[2] 「さがみロボット
産業特区」における火山活動対応
ロボットの開発
神奈川県産業技術センター ○櫻井 
正己

佐伯 一夢（消防庁消防研究
センター）

11:15-12:45

消防防災とシステムイ
ンテグレーション (2)

2M2
第 M 室

2L2-1 天井クレーン操作システム
における提示情報による安全性・
操作性への影響に関する研究
豊田高専 ○山内 悠、上木 諭、兼
重 明宏、豊橋技術科学大学 三好 
孝典、寺嶋 一彦
2L2-2 ぜんまいによるブレーキ回
生機構を用いた車輪移動装置の制
御と実験検証
豊橋技術科学大学 ○櫻庭 崇紘、内
山 直樹、阪口 龍彦
2L2-3 振動要素を有する平面搬送
機械の軌道分割を用いた軌道計画
の高速化
山梨大学 ○猪股 聖、野田 善之
2L2-4 パンタグラフ機構を用いた
下肢用パワーアシストスーツの設
計と実験検証
豊橋技術科学大学 ○間宮 祥太朗、
高橋 智也、内山 直樹
2L2-5 天井クレーンの障害物衝突
回避を可能とする操作支援システ
ムにおけるレーザ測域センサを用
いた環境認識
山梨大学 ○原 侑輝、野田 善之
2L2-6 倒立振子型乗用移動体の半
自動操縦に向けた予備的研究
産総研 ○宮腰 清一

三好 孝典（豊橋技術科学大
学）

稲葉 毅（東海大学）

11:15-12:45

人間機械共存システム
の操作支援制御技術 (2)

2L2
第 L 室

2K2-1 多基準に基づく深層学習を
用いた顔表情認識
岡山大学 ○マルダン マムティミ
ン、渡辺 桂吾、前山 祥一
2K2-2 点群データに基づく表面共
通特徴法の深層学習
岡山大学 マルダン マムティミン、
○郎 玉、渡辺 桂吾
2K2-3 ダイレクトフォースフィー
ドバックを用いた位相振動子によ
る三脚ロボットの歩容生成
大阪大学 ○増田 容一、石川 将人
2K2-4 周期入力制御によるパラ
メータ励振系のエネルギー制御と
強制引き込み現象
室蘭工業大学 ○日西 杜夫、梶原 
秀一、青柳 学、花島 直彦
2K2-5 昆虫微小脳情報処理を規範
とした化学物質漏れ源探索アルゴ
リズムの構築と評価
東京工業大学 ○志垣 俊介、倉林 
大輔
2K2-6 進化的計算手法を用いた論
理ゲートネットワークの生成に関
する研究
日本工業大学 ○程 贏、滝田 謙介

泉 清高（佐賀大学）
本仲 君子（関西大学）

11:15-12:45

バイオミメティック知
能とロボット (1)

2K2
第 K 室

2J2-1 天体観測のための補償光学
システムの開発
大阪電気通信大学 入部 正継、○中
村 祐一、京都大学 山本 広大、木
野 勝、大阪大学 松尾 太郎、京都
大学 栗田 光樹夫
2J2-2 分割主鏡式望遠鏡に用いる
ナノメートル位置決め制御システ
ムの開発と駆動試験
京都大学 ○木野 勝、金沢大学 軸
屋 一郎、上野 幸紀、大阪大学 山
田 克彦、京都大学 3.8m 望遠鏡開
発グループ
2J2-3 太陽系外惑星観測のための
極限補償光学開発 I：補償光学系の
設計
京都大学 ○山本 広大、大阪大学 
松尾 太郎、京都大学 森本 悠介、
大阪電気通信大学 中村 祐一、入部 
正継、京都大学 木野 勝

河村 隆（信州大学）
衣笠 哲也（岡山理科大学）

11:15-12:45

【ジョイントセッショ
ン】天体観測のための
システムインテグレー

ション (2)

2J2
第 J 室

12 月 16 日（金）　第 2 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2X2-1 衝撃吸収機構を内蔵した
偏心揺動型減速機とそれを用いた
ヒューマノイドロボット
千葉工業大学 ○牧角 知祥、川崎 
文寛、林原 靖男
2X2-2 面状全方向クローラ機構
東北大学 ○高根 英里、藤田 政宏、
野村 陽人、市村 友哉、小松 洋音、
多田隈 建二郎、昆陽 雅司、田所 
諭
2X2-3 Choreonoid を用いた原子力
災害対応向けロボットシミュレー
タ
日本原子力研究開発機構 ○磯和 
充、鈴木 健太、伊藤 倫太郎、堀内 
一憲、川端 邦明
2X2-4 ヘテロコア光ファイバを用
いた無拘束な指動作モニタリング
創価大学 ○伊藤 正彦、小山 勇也、
西山 道子、渡辺 一弘
2X2-5 腰部負担が見えるセンサ内
蔵ウェア
北海道大学 ○土谷 圭央、日下 聖、
田中 孝之、函館高専 松尾 祥和
2X2-6 高齢者の転倒予防を目的と
した振動刺激制御に基づく立位機
能評価システム
横浜国立大学 ○坂田 茉実、島 圭
介、広島大学 島谷 康司、産業医科
大学 泉 博之
2X2-7 HOT 患者の外出支援を行う
酸素機器搬送カートの開発
大阪電気通信大学 入部 正継、○
松尾 崇裕、東京工業大学 遠藤 玄、
東京女子医科大学 田窪 敏夫
2X2-8 ウェアラブル皮膚振動セン
サの応用展開
名古屋工業大学／ JST さきがけ ○
田中 由浩

川端 邦明（日本原子力研究
開発機構）

島 圭介（横浜国大）
松尾 祥和（函館高専）

11:05-13:05

【デモンストレーショ
ン・セッション】

2X2
第 X 室

2O2-1 多世代間コミュニケーショ
ン促進のためのシェアエージェン
トシステムの開発
筑波大学 ○野口 洋平、田中 文英
2O2-2 Kinect を用いた運動姿勢の
評価支援システム
甲南大学 ○須谷 章宣、田中 雅博
2O2-3 障害者の自立支援を目的
とした 7 自由度ロボットアーム
"Udero" の開発
三重大学 ○田中 栄人、市川 智也、
坂本 良太、矢野 賢一、テクノツー
ル株式会社 島田 真太郎
2O2-4 体温調節が困難な障害者の
為の人体熱モデルの検討
国リハ研／東工大 ○滝澤 健太、国
リハ研 硯川 潤、樋口 幸治、奈良
先端大 黄 銘、早稲田大学 田村 俊
世、東工大 倉林 大輔、国リハ研 
井上 剛伸、緒方 徹、高嶋 淳
2O2-5 学習促進としての電気刺激
による感覚提示システムの開発
東京大学 ○龍野 翔、早川 智彦、
石川 正俊
2O2-6 日常生活における手の動作
を記録するウェアラブルシステム
の開発
奈良先端科学技術大学院大学 ○伊
藤 淳、大阪工業大学 吉川 雅博、
奈良先端科学技術大学院大学 丁 
明、高松 淳、産業技術総合研究所 
松本 吉央、奈良先端科学技術大学
院大学 小笠原 司

徳安 達士（福岡工業大学）
宮本 知加子（福岡工業大学）

11:15-12:45

心身の働きを支援する
システム・計測・制御 (2)

2O2
第 O 室

2N2-1 デジタルヒューマンモデル
を用いた動作計測用慣性センサの
最適配置
北海道大学 ○宮島 沙織、産業技術
総合研究所 宮田 なつき、多田 充
徳、北海道大学 田中 孝之、産業技
術総合研究所 持丸 正明
2N2-2 古典舞踊動作の手先軌道に
着目した優美さの定量化
奈良工業高等専門学校 ○中村 匠、
飯田 賢一、東海大学 竹村 憲太郎、
大阪電気通信大学 小枝 正直、和歌
山大学 中村 恭之、大阪工業大学 
上田 悦子
2N2-3 RGB-D カメラを用いた投球
動作特定シーン抽出システム
三重大学 ○森井 秀幸、三重大学病
院 坂本 良太、三重大学 野村 由司
彦
2N2-4 セット・フォーム習得支援
RT がフリースロー技能に与える影
響の検証
早稲田大学 ○河田 俊、安田 和弘、
岩田 浩康
2N2-5 足首における慣性と振動計
測を利用した歩行運動の簡易ロギ
ング手法の提案
東北大学 ○加藤 佳大、永野 光、
昆陽 雅司、田所 諭
2N2-6 人力ロボティクスに基づく
人と環境の持続可能性を考慮した
搭乗型移動ロボット LoMo
日本大学 ○渡邉 麻友美、遠藤 央、
東京工業大学 菅原 雄介、東京女子
医科大学 岡本 淳、日本大学 柿崎 
隆夫

池田 篤俊（近畿大学）
吉武 康栄（鹿屋体育大学）

Minoru Shinohara（Georgia 
Institute of Technology）

11:15-12:45

スポーツ応用システム
(2)

2N2
第 N 室

12 月 16 日（金）　第 2 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2E3-1 LRS および全方位温度計測
システムを用いた人追従（その３）
神奈川工科大学 ○吉留 忠史、河原
崎 徳之
2E3-2 パワーアシストハンドのイ
ンタフェースに関する研究
神奈川工科大学 ○河原崎 徳之、宮
田 祐希、吉留 忠史
2E3-3 視覚障害者の音楽学習を支
援する工学的アプローチ
大島商船高専 ○浅川 貴史、神奈川
工科大学 河原崎 徳之
2E3-4 子どもと外遊びを行うテレ
プレゼンスロボットの提案
大阪工業大学 ○廣井 富、中森 裕
子、森下 康平、東北大学 伊藤 彰
則
2E3-5 衝突時分解型ロボットの開
発
芝浦工業大学 ○松日楽 信人、大澤 
延弘、廣瀬 敏也
2E3-6 機械操作におけるストレス
の計測
三菱電機 ○魚住 光成、辻尾 良太、
日野 泰子、東京大学 淺間 一

河原崎 徳之（神奈川工科大
学）

吉留 忠史（神奈川工科大学）

13:45-15:15

ユニバーサルデザイン
を考慮したシステム

2E3
第 E 室

2D3-1 人工生物の獲得形態に関す
る解析手法の検討
北見工業大学 ○大西 涼介、岩館 
健司、鈴木 育男、渡辺 美知子
2D3-2 確率的需要のある店舗群に
対する巡回経路決定
北海道科学大学 ○小林 秀、川上 
敬、大江 亮介、三田村 保、木下 
正博
2D3-3 人工ニューラルネットワー
クを用いた動的スケジューリング
問題の解法
北海道大学 ○横山 想一郎、飯塚 
博幸、山本 雅人
2D3-4 視線追跡機器と深度センサ
を用いた電動車いすの自動走行シ
ステムの開発
琉球大学 ○比嘉 聖、山田 孝治、
沖縄工業高等専門学校 神里 志穂子

山本 雅人（北海道大学）
羽倉 淳（岩手県立大学）

13:45-15:15

エージェント・シンセ
シス・エンジニアリン

グの設計・応用 (3)

2D3
第 D 室

2C3-1 Keynote[1] ORiN3 開発の最
新動向
ORiN 協議会 ○吉田 幸重、犬飼 利
宏、日本ロボット工業会 高本 治明、
株式会社 NTT データ経営研究所 
三治 信一朗
2C3-2 IoT 時代における ORiN の上
位連携
株式会社デンソーウェーブ ○壁谷 
昇吾、犬飼 利宏、吉田 幸重
2C3-3 ORiN と Web 標準技術の活
用による IoT プラットフォーム
ケー・ティー・システム ○小原 亮
一、木下 守克、丸山 智輝、アット
ブリッジコンサルティング 橋向 博
昭
2C3-4 ORiN を活用した農工連携
機械振興協会 ○木村 利明、ケー・
ティー・システム 近藤 知明、ソ
フィックス 大木 宏志
2C3-5 ORiN を用いた異種情報融合
手術ナビゲーションシステムの開
発
東京女子医科大学 岡本 淳、○堀
瀬 友貴、（株）デンソー 奥田 英樹、
椋本 豪、東京女子医科大学 正宗 
賢、伊関 洋、村垣 善浩

吉田 幸重（株式会社デンソー
ウェーブ）

13:45-15:15

産業機器オープンネッ
トワークインタフェー

ス ORiN

2C3
第 C 室

2A3-1 Keynote[2] 身体化する義足 -
パラリンピックとサイバスロンを
通して -
Xiborg ／ソニー CSL ○遠藤 謙
2A3-2 振動の検知と呈示による義
手への触覚付与に向けた基礎検討
名古屋工業大学／ JST さきがけ 
○田中 由浩、国立障害者リハビリ
テーションセンター研究所 河島 則
天、大阪工業大学 吉川 雅博、奈良
先端科学技術大学院大学 神田 将輝
2A3-3 腰部ハンガー反射発生時の
圧力分布の計測
電気通信大学 ○今 悠気、電気通信
大学／日本学術振興会 中村 拓人、
電気通信大学 梶本 裕之
2A3-4 指腹部の皮膚変形の方向が
及ぼすなぞり感への影響
奈良女子大学 ○柴原 舞、電気通信
大学 ヤェム ヴィボル、奈良女子大
学 佐藤 克成、電気通信大学 梶本 
裕之
2A3-5 ジャイロ効果による歩行時
の進行方向誘導を目的とした足へ
の力覚提示
東京大学 ○宮原 寛和、牧野 泰才、
篠田 裕之

昆陽 雅司（東北大学）

13:45-15:15

触覚・力覚 (6)
触覚の身体性

2A3
第 A 室

12 月 16 日（金）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2J3-1 弾性体モデルによるデータ
接続
京都大学 ○石井 遊哉、栗田 光樹
夫、長田 哲也
2J3-2 大型自由形状光学素子の表
面計測を可能にする小型干渉計
京都大学 ○今西 萌仁加、栗田 光
樹夫、木野 勝、大阪電気通信大学 
入部 正継、奈良先端科学技術大学 
南 裕樹

野田 哲男（三菱電機）
栗田 光樹夫（京都大学）

13:45-15:15

【ジョイントセッショ
ン】天体観測のための
システムインテグレー

ション (3)

2J3
第 J 室

2H3-1 機能性人工殻で培養したニ
ワトリ胚の三次元的血管誘導
九州工業大学 ○板山 真、川原 知
洋、東京大学 黄 文敬、名古屋大学 
新井 史人
2H3-2 折り目を有した細胞足場体
への磁性マイクロ構造体の磁場操
作アセンブリ
名古屋大学 ○中島 正博、名城大学 
服部 守、長谷川 明之、名古屋大学 
竹内 大、名城大学 福田 敏男
2H3-3 マイクロハンドシステムを
用いた微小物体の高速アセンブリ
大阪大学 Kim Eunhye、○小嶋 勝、
前 泰志、新井 健生
2H3-4 ビジョンベース赤血球変形
能精密計測法
大阪大学 ○田中 淳一、Chia-Hung, 
Dylan, Tsai、洞出 光洋、伊藤 弘明、
金子 真
2H3-5 多層マイクロ流路を用いた
細胞 3D フォーカシング
名古屋大学 ○笠井 宥佑、佐久間 
臣耶、早川 健、新井 史人
2H3-6 蛍光ナノセンサへの光照射
による選択的細胞導入
名 古 屋 大 学 ○ 丸 山 央 峰、
Hairulazwan Hashim、 益 田 泰 輔、
新井 史人

小嶋 勝（大阪大学）
丸山 央峰（名古屋大学）

13:45-15:15

ナノ・マイクロシステ
ムとその応用　−超高
速バイオアセンブラ，
システム細胞工学，ナ
ノ・マイクロロボット

−

2H3
第 H 室

2G3-1 TPIP 遠隔操作システムにお
ける ROS の活用
サンリツオートメイション株式会
社 ○橘内 大輔、三浦 貴彦、高倉 
広義、愛知工業大学 三浦 洋靖、奥
川 雅之、東京電機大学 栗栖 正充
2G3-2 Scilab と遠隔操作 IP システ
ム（TPIP）を用いた制御実験の評
価
岐阜高専 ○小林 義光、サンリツ
オートメイション（株） 片山 雄二、
愛知工業大学 奥川 雅之、岡山理科
大学 衣笠 哲也
2G3-3 インターネット回線を用い
た有線給電マルチコプタの遠隔操
作
徳島大学 ○富田 優作、集堂 裕也、
三輪 昌史、徳島県立工業技術セン
ター 室内 聡子、柏木 利幸、株式
会社松浦機械製作所 松浦 太郎
2G3-4 機体固定用ハンドと作業用
マニピュレータを備えた高所作業
用飛行ロボット
立命館大学 ○小野 晃嗣、Ladig 
Robert、下ノ村 和弘
2G3-5 遠隔操縦支援のためのヒト
振動知覚特性を考慮した接触情報
伝達システムの提案
東北大学 ○竹之内 栄人、永野 光、
昆陽 雅司、田所 諭
2G3-6 遠隔操作型双腕マニピュ
レータの視点制御
首都大学東京 ○片桐 正典、和田 
一義、産総研 花井 亮、安藤 慶昭

奥川 雅之（愛知工業大学）
高倉 広義（サンリツオート

メイション株式会社）

13:45-15:15

遠隔操縦ロボットシス
テム (1)

2G3
第 G 室

2F3-1 教材用ロボットに搭載する
ＲＧＢーＤセンサーを用いた人物
の抽出
大阪府立大学工業高等専門学校 ○
櫻井 渉、藪 厚生、土井 智晴、奈
良先端科学技術大学院大学 小笠原 
司、高松 淳
2F3-2 教材用ロボットの開発と簡
易全方位カメラによる自己位置推
定
大阪府立大学工業高等専門学校 ○
前田 一成、藪 厚生、金田 忠裕、
ヴイストン株式会社 深津 将生
2F3-3 長野県を中心とした産学官
連携による草刈ロボットの開発
明石高専 ○岩野 優樹、田中 昂大、
芝浦工業大学 飯塚 浩二郎
2F3-4 放置竹林問題の改善を目指
した長尺竹割り装置の開発
明石高専 ○岩野 優樹、西村 厳生
2F3-5 災害対応技術を修得する若
きエンジニアを育てるカリキュラ
ムについて
阪府高専 ○土井 智晴、葭谷 安正

土井 智晴（大阪府立大学工
業高等専門学校）

13:45-15:15

地域連携を活用した科
学 / 技術 / 環境 / 教育
の新展開と事例発表

2F3
第 F 室

12 月 16 日（金）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

2O3-1 脳波測定におけるθ波の独
立成分分析
ハッピー・サイエンス・ユニバー
シティ ○石橋 和大、佐鳥 新
2O3-2 仮想空間を用いた自歩道上
の人流計測に基づく歩行空間設計
手法の提案
福岡工業大学 ○岡本 翔太、武末 
線、広島工業大学 松本 慎平、福岡
工業大学 小田部 貴子、大分高等専
門学校 田中 孝典、福岡工業大学 
徳安 達士
2O3-3 イレウスチューブを用いた
小腸運動計測の評価に関する検討
秋田大学 ○細川 慎二、長縄 明大、
関 健史、平澤 富士子、小松 和三、
量子科学技術研究開発機構 岡 潔、
秋田大学 福田 康義、西島 和俊、
関 信輔、川崎医科大学 眞部 紀明、
川崎医療福祉大学 春間 賢、テルミ
ナセントラルクリニック 芳野 純治
2O3-4 電動義手への応用を目的と
した可撓性を有するセンサによる
皮膚変形計測技術の開発
湘南工科大学 ○河東田 秀俊、森 
貴彦、東京工業大学 田中 優弥
2O3-5 誤認識を利用した代用発声
システム
茨城大学 ○菅野 亮太、芝軒 太郎、
広島大学／兵庫県立福祉のまちづ
くり研究所　ロボットリハビリ
テーションセンター 中村 豪、兵庫
県立リハビリテーション中央病院
／兵庫県立福祉のまちづくり研究
所　ロボットリハビリテーション
センター 陳 隆明、広島大学 辻 敏
夫
2O3-6 選球眼を鍛えるバーチャル
トレーニングシステムの提案
名古屋工業大学 ○加藤 雅人、坂口 
正道

池田 毅（山陽小野田市立山
口東京理科大学 ）

林 喜章（佐賀大学）

13:45-15:15

心身の働きを支援する
システム・計測・制御 (3)

2O3
第 O 室

2M3-1 Keynote[2] 運搬・消火支援
を行う自律消防ロボットの開発
立命館大学 ○深尾 隆則
2M3-2 ビーコンを用いた瓦礫埋没
者探索
東京大学 ○奈良 高明、新家 健太、
岡山理科大学 衣笠 哲也
2M3-3 雪崩ビーコンを用いた移動
ロボットによる探索について
岡山理科大学 ○衣笠 哲也、松岡 
和輝、宮本 直樹、東京大学 奈良 
高明、岡山理科大学 吉田 浩治、林 
良太、消防庁消防研究センター 天
野 久徳
2M3-4 水噴射による索状体の能動
化システムの開発
東北大学／福島県ハイテクプラザ 
○安藤 久人、東北大学 神尾 柊太、
安部 祐一、多田隈 建二郎、昆陽 
雅司、田所 諭、東北大学流体科学
研究所 円山 重直

衣笠 哲也（岡山理科大学）

13:45-15:15

消防防災とシステムイ
ンテグレーション (3)

2M3
第 M 室

2K3-1 一般物体認識機能を有する
義手制御システムの開発
佐賀大学 ○板東 由憲、福田 修、
熊本高等専門学校 ト 楠、佐賀大学 
奥村 浩、新井 康平
2K3-2 距離画像センサを用いた全
自動バドミントンロボットの開発
名古屋工業大学 ○牧島 拓也、柘植 
健太、近藤 翔、野々目 朋晃、榑林 
秀晃、大竹 翔太、柴田 大地、水野 
直樹
2K3-3 入力制限を有する非ホロノ
ミックシステムの不変多様体に基
づく制御
佐賀大学 ○泉 清高、辻村 健
2K3-4 自動車型移動ロボットの画
像に基づくファジィ車庫入れ制御
岡山大学 ○イン イン エイ、渡辺 
桂吾、前山 祥一、永井 伊作
2K3-5 小型 X4-AUV のためのスラ
スタのサーボ化とその制御
岡山大学 ○徐 雄仕、渡辺 桂吾、
永井 伊作
2K3-6 自律飛行を想定したクワッ
ドロータのキノダイナミック制御
関西大学 ○本仲 君子、岡山大学 
渡辺 桂吾、前山 祥一

泉 清高（佐賀大学）
本仲 君子（関西大学）

13:45-15:15

バイオミメティック知
能とロボット (2)

2K3
第 K 室

12 月 16 日（金）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3D1-1 二次元通信環境を活用した
高速・微弱電力信号伝送における
物理層設計
東京大学 ○増田 祐一、野田 聡人、
篠田 裕之
3D1-2 非線形振動子を用いた圧電
型広帯域振動発電デバイス
京都工芸繊維大学 ○北村 憲彦、増
田 新
3D1-3 Sliding Mode Control に よ
る無線電力伝送の実現
中央大学 ○秋保 敬太、大和田 拳
人、高橋 怜保、橋本 秀紀
3D1 - 4  " L oca t i o n  F r e e  a nd 
Connection Free" 無線充電ロボッ
トシステム
中央大学 ○大和田 拳人、柿沼 克
孝、唐 夕凱、秋保 敬太、加藤 拓光、
橋本 秀紀
3D1-5 無線充電ロボットに関する
通信システムの構築
中央大学 ○唐 夕凱、大和田 拳人、
松下 幸寛、橋本 秀紀
3D1-6 Super Twisting Sliding 
Mode Control 適用による DC モー
タの位置制御の検討
中央大学 ○橋下 正隆、橋本 秀紀
3D1-7 ダイレクトドライブインテ
リジェントサーボアクチュエータ
の開発
中央大学 ○新井 一博、山本 航大、
北 直樹、大友 一輝、石井 眞二、
橋本 秀紀
3D1-8 構造化／非構造化環境を移
動可能なパーソナルモビリティの
開発
九州大学 ○重兼 聡夫、渡邊 裕太、
河村 晃宏、倉爪 亮

森岡 一幸（明治大学）
國井 康晴（中央大学）
望山 洋（筑波大学）

9:00-11:00

空間知能化とアプリ
ケーション (1)

3D1
第 D 室

3C1-1 事前進化させた複数ロボッ
トの合成による多機能ソフトロ
ボットの身体自動設計
東京大学 ○木村 友哉、金 子喬、
新山 龍馬、國吉 康夫
3C1-2 インクジェット印刷で作製
される立体紙回路基板
早稲田大学 ○重宗 宏毅、芝浦工業
大学 前田 真吾、早稲田大学 岩田 
吉丘、岩瀬 英治、橋本 周司、菅野 
重樹
3C1-3 二値制御型ソフトロボット
における登坂性能の評価
関東学院大学 ○長谷山 歩夢、濱谷 
圭佑、中谷 駿吾、藤本 彪太郎、西
田 麻美
3C1-4 Ｂｉｓｔａｂｌｅ機構を用
いた変形モジュールロボットによ
るダイナミックな運動の生成
東京大学 ○新井 悠介、西川 鋭、
新山 龍馬、國吉 康夫
3C1-5 複数の空気噴射孔を持った
能動スコープカメラの開発
東北大学 ○石井 昭裕、神尾 柊太、
安藤 久人、安部 祐一、昆陽 雅司、
多田隈 建二郎、田所 諭
3C1-6 可変剛性膜メカニズム
東北大学 ○藤田 政宏、高根 英里、
野村 陽人、小松 洋音、多田隈 建
二郎、昆陽 雅司、田所 諭

鈴森 康一（東京工業大学）
則次 俊郎（津山工業高等専

門学校）

9:30-11:00

ソフトメカニズム (1)

3C1
第 C 室

3B1-1 触感・力感の主観情報の取
得・解析と工学的応用
広島大学 栗田 雄一、名古屋工業大
学 田中 由浩、名古屋大学 岡本 正
吾
3B1-2 ロボティクス・ハプティク
ス技術を使ってヒトの身体感覚を
賢く騙す
埼玉大学 原 正之
3B1-3 感性の脳内メカニズム解明
および感性の可視化に向けた産学
連携研究
広島大学 笹岡 貴史
3B1-4 コグネティクスと MoBI に
よる新しい工学と認知神経科学の
融合
広島大学 金山範明
3B1-5 fMRI を使った運動スキルの
脳内基盤の検討
北海道大学 小川 健二
3B1-6 身体性と疼痛リハビリテー
ション
新潟医療福祉大学 大鶴 直史

栗田 雄一（広島大学）
原 正之（埼玉大学）

9:30-11:00

【ジョイントセッショ
ン】工学×認知心理学
インテグレーション：
サービスとものづくり

の新領域

3B1
第 B 室

3A1-1 触感の付与された倍率可変
立体映像とのインタラクション
東京大学 ○新井 綾太、牧野 泰才、
篠田 裕之
3A1-2 空中触覚フィードバックを
有するインタラクションが可能な
ボクセル立体映像システム
東京大学 ○木村 優太、牧野 泰才、
篠田 裕之
3A1-3 VC で利用する非整数階微分
項の各種 IIR 型近似の比較
福井大学 ○山岸 卓矢、川井 昌之、
杉本 裕樹、南 翔太
3A1-4 多電極での静電気力を利用
した触覚ディスプレイによる形状
提示手法の提案
筑波大学 ○富田 洋文、嵯峨 智、
電気通信大学 梶本 裕之
3A1-5 電気刺激パルスを数える際
の「バイナリカウンタ」仮説
電気通信大学 ○ヤェム ヴィボル、
梶本 裕之
3A1-6 腹腔鏡下触診システムのた
めの空気圧を用いたリング型触覚
ディスプレイ
名古屋工業大学 ○福田 智弘、田中 
由浩、名古屋大学 藤原 道隆、名古
屋工業大学 佐野 明人
3A1-7 熱放射を利用した触覚ディ
スプレイによる形状提示手法
筑波大学 ○嵯峨 智
3A1-8 微細加工に基づいた静電摩
擦触覚ディスプレイの開発
香川大学 ○石塚 裕己、慶應義塾大
学 畑田 龍平、三木 則尚

佐藤 克成（奈良女子大学）

9:00-11:00

触覚・力覚 (7)
触覚ディスプレイ３

3A1
第 A 室

12 月 17 日（土）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3H1-1 コミュニケーションロボッ
トにおける個人認証システム
甲南大学 ○岡田 航大、田中 雅博
3H1-2 ウォード法を用いた複数映
像提供型遠隔操作における視線パ
ターンのクラスタリング
早稲田大学 ○佐藤 隆哉、亀崎 允
啓、菅野 重樹、岩田 浩康
3H1-3 モーションセンサを利用し
た画像安定化に関する研究
日工大 ○川田 匡平、滝田 謙介
3H1-4 赤外線を用いたプロジェク
タ用タッチパネルの開発
愛知工科大学 ○東條 仁、富岡 俊
哉、永野 佳孝、杉森 順子
3H1-5 ハンディカメラでバーチャ
ル表現を可能にするハイブリッド
センサーの開発
ＮＨＫ・ＥＳ ○加藤 大一郎、武藤 
一利、ＮＨＫ技研 山内 結子、三ッ
峰 秀樹

山川 雄司（東京大学）
青山 忠義（広島大学）
岡田 佳都（東北大学）

9:30-11:00

ビジョンシステムとビ
ジョン応用システム (1)

3H1
第 H 室

3G1-1 配電作業用ロボットにおけ
る力帰還を利用したマスターアー
ムによる遠隔操作
名城大学 ○山下 恭平、加藤 由希
子、倉部 紘一、小池 元輝、神野 
晃治、鬼頭 一将、辰野 恭市
3G1-2 移動マニピュレータの大域
動作と手先の微小動作を実現する
ハイブリット遠隔操作システムの
開発
東北大学 ○西村 和真、桐林 星河、
永谷 圭司
3G1-3 マスタ・スレーブのための
軌道予測によるアシスト制御
千葉大学 ○丸山 智弘、並木 明夫
3G1-4 多機能性を備えた遠隔操作
用ハプティックデバイスの開発
東京電機大学 ○菊池 建吾、栗栖 
正充
3G1-5 簡易取付可能な IMU を複数
用いた遠隔操作型バックホウの姿
勢提示システムの開発と評価
東北大学 ○速水 邦晃、山内 元貴、
永谷 圭司
3G1-6 船舶の遠隔操縦における通
信遅れを考慮したシステム開発
東京海洋大学 ○佐々木 和也、岡崎 
忠胤
3G1-7 複数台のカメラとレーザ測
域センサによる人工物の幾何情報
を考慮した任意視点映像生成
東京大学 ○小松 廉、藤井 浩光、
田村 雄介、山下 淳、淺間 一

奥川 雅之（愛知工業大学）
高倉 広義（サンリツオート

メイション株式会社）

9:15-11:00

遠隔操縦ロボットシス
テム (2)

3G1
第 G 室

3F1-1 リニアガイドのボルト締め
作業セルにおけるパレット上のボ
ルト把持および引き抜き
名城大学 ○鬼頭 一将、安田 知生、
山下 恭平、倉部 紘一、加藤 由希
子、辰野 恭市、島根県産業技術セ
ンター 大峠 忍、細谷 達夫、吉野 
勝美
3F1-2 旅客機機体表面の被雷点
検を目的とした全方向壁面移動ロ
ボットの可変吸着機構の提案
中央大学 ○天川 貴文、山口 智大、
山田 泰之、中村 太郎
3F1-3 飛行機の点検を目的とした
全方向壁面移動ロボットの必要吸
着力の導出
中央大学 ○山口 智大、天川 貴文、
呉 哲英、山田 泰之、中村 太郎
3F1-4 作 業 負 荷 低 減 の た め の
ショットピーニング半自動施工ロ
ボットの開発と評価
阪府高専 ○土井 智晴、（有）ナカ
タテクスタ 中田 宜志、カンメタエ
ンジニアリング（株） 崎本 剛治、
下地 悠

辰野 恭市（名城大学）

9:30-11:00

作業をするロボット (1)

3F1
第 F 室

3E1-1 Keynote[2] パ ッ シ ブ ロ ボ
ティクスに基づくヒューマン・ロ
ボット・インタラクション
東北大学 ○平田 泰久
3E1-2 3 次元空間におけるワイヤ
駆動型パッシブ運動支援システム
の位置姿勢制御
東北大学 ○白井 凌、平田 泰久、
小菅 一弘
3E1-3 ブレーキおよび差動歯車を
用いた旋回機構を有するパワーア
シストカートの操作性評価および
考察
東北大学 ○情野 瑛、若林 勇太、
衣川 潤、小菅 一弘
3E1-4 人追従型運搬ロボットの安
全性強化と開発
東京都立産業技術研究センター ○
益田 俊樹、佐々木 智典、森田 裕介、
村上 真之、坂下 和広

中内 靖（筑波大学）
長谷川 泰久（名古屋大学）

9:30-11:00

ヒューマン・ロボット・
インタラクション (1)

3E1
第 E 室

12 月 17 日（土）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3L1-1 組合せ可能なロボットアー
ム教材の改良
大阪府大高専 ○金田 忠裕、木村 
勇佑、藪 厚生、上越教育大学 川崎 
直哉
3L1-2 高校物理学習支援用ＲＴ教
材の開発
大阪電気通信大学 ○小川 勝史、田
中 宏明、鄭 聖熹
3L1-3 模型用モーターを用いた
サーボモーターの原理学習教材の
開発
埼玉大学 ○野村 泰朗、株式会社
JAPANROBOTECH 長 谷 川 淳、
河野 孝治、東洋大学 山川 聡子
3L1-4 3D プリンタの効果的な教育
への利用の考え方
埼玉大学 ○野村 泰朗、大石 柾洋、
埼玉大学 STEM 教育研究センター 
小山 航太

河村 隆（信州大学）
稲垣 克彦（東海大学）
琴坂 信哉（埼玉大学）

9:30-11:00

メカトロ教育のシステ
ムと要素技術 (1)

3L1
第 L 室

3K1-1 Keynote[2] 視覚障害者の移
動支援の現状
徳島大学 ○藤澤 正一郎、末田 統
3K1-2 視覚障害者誘導用ブロック
の方向定位性能の定量的評価
徳島大学 ○石橋 樹、藤澤 正一郎、
佐藤 克也、伊藤 伸一
3K1-3 視覚障害者用方向定位付き
LED 発光ブロックの実証実験
徳島大学 ○永濱 秀明、藤澤 正一
郎、佐藤 克也、伊藤 伸一、清山 
幹弘、日本大学 稲垣 具志、キクテッ
ク 池田 典弘、竹内 聖人、荻野 弘、
社会福祉法人視覚障害者支援総合
センター 高橋 和哉
3K1-4 大腿義足における 4 節リン
ク膝継手の回転中心位置が歩行動
作に与える影響
香川大学 ○田中 丈博、井上 恒、
立命館大学 和田 隆広
3K1-5 空気式パラレルマニピュ
レータを用いた P.T. のための手首
リハビリシミュレータ
徳島大学 ○今中 宏之、高岩 昌弘

高岩 昌弘（徳島大学）

9:30-11:00

人と機械システムとし
ての医療・福祉工学 (1)

3K1
第 K 室

3J1-1 軸方向繊維強化型空気圧式
ゴム人工筋肉の長寿命化のための
形状検討
中央大学 ○小島 明寛、奥井 学、
山田 泰之、中村 太郎
3J1-2 筋骨格システムの筋内力ポ
テンシャルに対する筋—骨格間の
干渉による筋の形状変形が及ぼす
影響
山陽小野田市立山口東京理科大学 
○越智 裕章、福岡工業大学 木野 
仁、九州大学 田原 健二、熊本高専 
松谷 祐希
3J1-3 乳児様発話ロボットの口唇
機構の開発
大阪大学 ○川内 裕史、東京電機大
学 遠藤 信綱、大阪大学 小島 友裕、
浅田 稔
3J1-4 単一チューブ型蠕動運動型
ポンプの開発
中央大学 ○芦垣 恭太、吉浜 舜、
山田 泰之、中村 太郎
3J1-5 筋駆動脚ロボットの着地運
動における二関節筋の効果
大阪工業大学 ○田熊 隆史、山本 
真由

橋本 稔（信州大学）

9:30-11:00

バイオロボティクスと
システムインテグレー

ション (1)

3J1
第 J 室

3I1-1 深層学習を用いた画像からの
自己位置推定
筑波大学 ○梅田 将孝、伊達 央
3I1-2 単眼カメラとデジタル地図を
用いた自己位置推定
金沢大学 ○米陀 佳祐、菅沼 直樹、
Aldibaja, Mohammad, Amro、 株 式
会社デンソー 南口 雄一
3I1-3 異なる周波数・区画形状配置
を持つ天井 LED 群マップに基づく 
イメージセンサの位置推定の提案
鹿児島大学 余 永、中間 雄太、○
白方 周平、日之出紙器工業株式会
社 川野 友也、鶴丸 勝也、紺屋 隆
馬、足立 昭彦
3I1-4 高低差格子地図を用いた移動
ロボットの自己位置推定
千葉工業大学 ○井上 裕文、上田 
隆一、林原 靖男
3I1-5 グラフマッチングを用いた占
有格子地図とフロアマップとの対
応付けと位置合わせ
奈良先端科学技術大学院大学 ○
角間 大輔、築地原 里樹、Gustavo 
Alfonso Garcia Ricardez、高松 淳、
小笠原 司
3I1-6 1 周波 RTK-GNSS を用いた
位置姿勢推定ユニットの開発
日立製作所 ○板東 幹雄、小野 幸
彦、日永田 祐介

竹内 栄二朗（名古屋大学）
赤井 直紀（名古屋大学）

9:30-11:00

移動ロボットの自己位
置推定とナビゲーショ

ン (1)

3I1
第 I 室

12 月 17 日（土）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3O1-1 圧縮音源と非圧縮音源が脳
波に与える影響
東海大学 ○緒方 宏俊、曲谷 一成
3O1-2 頸部より導出した SEMG を
用いた韓国語認識手法の研究
東海大学 ○韓 ウォンゼ、曲谷 一
成
3O1-3 前腕電動義手を制御するた
めの筋電位解析システムの研究
東海大学 ○有我 祥子、曲谷 一成
3O1-4 筋電義手に用いる多点感覚
センサとその提示機構の開発
東海大学 ○井上 翔太、曲谷 一成
3O1-5 多点圧覚センサからの出力
の提示方法に関する研究
東海大学 ○潰田 純也、市川 裕己、
曲谷 一成
3O1-6 筋電義手使用者のための把
持力フィードバックシステムの開
発
東海大学 ○朝倉 響子、曲谷 一成
3O1-7 筋電義手の把持力を前腕切
断者の上腕にフィードバックする
手法の開発
東海大学 ○小林 雅之、朝倉 響子、
曲谷 一成
3O1-8 リニア振動アクチュエータ
を用いた球状触覚提示システムの
開発
東海大学 ○鈴木 隆史、曲谷 一成

曲谷 一成（東海大学）
永岡 隆（近畿大学）

9:00-11:00

医用工学と障害者支援
(1)

3O1
第 O 室

3N1-1 複数把持モードを有するユ
ニバーサルハンドの開発
金沢大学 ○西村 斉寛、水島 歌織、
鈴木 陽介、辻 徳生、渡辺 哲陽
3N1-2 濡れた物体でも安定把持可
能な流体指の開発
金沢大学 ○水島 歌織、西村 斉寛、
鈴木 陽介、辻 徳生、渡辺 哲陽
3N1-3 不定形物把持のための柔
軟シートを用いたアダプティブグ
リッパの開発
金沢大学 ○古田 祥之、辻 徳生、
鈴木 陽介、渡辺 哲陽、疋津 正利、
関 啓明
3N1-4 トルクセンサを内蔵した省
電力ロボットハンド
岐阜大学 ○毛利 哲也、並木精密宝
石 中村 一也、岐阜大学 川﨑 晴久、
並木精密宝石 小林 保幸、斎藤 全
弘、古川 武志、岐阜大学 安部 貴
大
3N1-5 接触位置及び接触力ベクト
ルを検出可能なシート状触覚セン
サの開発
金沢大学 ○鈴木 陽介
3N1-6 腕の運動情報による筋電義
手の制御システムの開発
立命館大学 ○玉井 達也、パナソ
ニックファクトリーソリューショ
ンズ株式会社 山口 達也、立命館大
学 小澤 隆太、Kirill Van Heerden、
東京都立産業技術高等専門学校 福
永 修一

原田 研介（大阪大学）
田原 健二（九州大学）

9:30-11:00

多指ハンドとインテリ
ジェント物体操作 (1)

3N1
第 N 室

プレナリートーク
スマート農業の今後の展開について
農水省 ○安岡 澄人

3M1-1 ロボットシステムの運用に
おける安全の原則
産総研 ○中坊 嘉宏
3M1-2 施設園芸における作物水分
動態推定のための非侵襲計測技術

（１）栽培中の観察を可能とする非
侵襲手法の提案
農研機構 ○梅田 大樹、岩崎 泰永、
中野 明正、東京農工大学 杉原 敏
昭、澁澤 栄、宇都宮大学 山本 裕紹、
徳島大学 安井 武史
3M1-3 施設園芸における作物水分
動態推定のための非侵襲計測技術

（２）分光センサを用いた計測器と
指標の開発
東京農工大学 ○杉原 敏昭、澁澤 
栄、農研機構 梅田 大樹、岩崎 泰永、
中野 明正

野田 哲男（三菱電機）
遠藤 央（日本大学）

9:30-11:00

農業システム (1)

3M1
第 M 室

12 月 17 日（土）　第 1 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3D2-1 次世代スマート農業リモー
トセンシング構想
北海道衛星株式会社／北海道科学
大学 ○竹内 佑介、北海道衛星株式
会社 佐鳥 新、伊藤 那知、佐鳥 佐
和子、中尾 明弘、北海道科学大学 
三橋 龍一
3D2-2 ビデオ画像処理によるヘモ
グロビン強度変化の数値化
ハッピー・サイエンス・ユニバー
シティ ○高橋 武、戸板 優香、佐
鳥 新
3D2-3 容量結合型電極を用いた心
電図計測による車載搭載用居眠り
検知システムの開発
中央大学 ○竹澤 直剛、パイオニ
ア 安士 光男、中央大学 佐野 高也、
黒澤 光希、橋本 秀紀
3D2-4 『保育の質』の定量的分析に
向けた半自動アノテーションツー
ルの開発
玉川大学 ○宮田 真宏、肥田 竜馬、
山田 徹志、電気通信大学 張 斌、
中村 友昭、玉川大学 大森 隆司
3D2-5 要介護者の見守りセンサ
ターミナルの開発
九州大学 ○清山 昂平、河村 晃宏、
倉爪 亮
3D2-6 空間知システムを活用した
写真撮影ロボットの位置修正
芝浦工業大学 ○藤本 一真、松日楽 
信人、中村 幸博、佐々木 毅、菅谷 
みどり、吉見 卓

森 武俊（東京大学）
李 周浩（立命館大学）

11:15-12:45

空間知能化とアプリ
ケーション (2)

3D2
第 D 室

3C2-1 揉捏法模倣型シート状ソフ
トマッサージ機の開発
滋賀県立大学 ○西堀 篤史、西岡 
靖貴、安田 寿彦、山野 光裕
3C2-2 血圧測定を目的とした人体
固定用ソフトグリッパの開発
滋賀県立大学 ○益田 航、東 健太、
西岡 靖貴、安田 寿彦、山野 光裕、
オムロンヘルスケア株式会社 谷口 
実、オムロン株式会社 濱口 剛、清
水 正男
3C2-3 空気圧ゴム人工筋肉を用い
た跳躍力増幅装具の開発
中央大学 ○森 彪生、長山 尭拓、
奥井 学、山田 泰之、中村 太郎、
ヤマハ発動機株式会社 名波 正善、
原 以起
3C2-4 6 枚のシート状ストレッチ
センサを用いた腰の動作計測ツー
ルの開発
神戸大学 ○山路 時矢、中本 裕之、
山本 暁生、バンドー化学株式会社 
別所 侑亮、大高 秀夫、神戸大学 
小野 玲
3C2-5 導電性繊維を複合した湾曲
型空圧人工筋の試作
岡山大学 ○新木 遼平、脇元 修一、
後藤 佳輔
3C2-6 ウェアラブルロボット装着
時のユーザの主観的感覚・体験の
脳科学的検討
東京工業大学 ○田中 翔太、鈴森 
康一、難波江 裕之、葭田 貴子

鈴森 康一（東京工業大学）
佐々木 大輔（香川大学）

多田隈 建二郎（東北大学）

11:15-12:45

ソフトメカニズム (2)

3C2
第 C 室

3B2-1 Keynote[2] 運動表象におけ
る自己と他者の弁別性を測定する
NTT コミュニケーション科学基礎
研究所 ○浅井 智久
3B2-2 二人称視点での自己インタ
ラクション時におけるヒトの身体
認識
埼玉大学 ○清水 親、原 正之、山
口 大介、石野 裕二、高崎 正也、
水野 毅
3B2-3 鏡像による身体部位の幾何
学的拘束の曖昧化によるラバーハ
ンドイリュージョン
名古屋大学 伊藤 謙、○岡本 正吾、
埼玉大学 原 正之、名古屋大学 山
田 陽滋
3B2-4 VR 環境における自己身体感
覚の評価に関する検討
名古屋大学 ○市岡 紘平、香川 高
弘、宇野 洋二
3B2-5 鏡を用いた運動錯覚を誘発
する両手ボール回しシステムの開
発
名古屋工業大学 ○馬場 健太郎、蓑
輪 洋一、坂口 正道

嵯峨 智（筑波大学）

11:15-12:45

身体認知・行動特性の
計測と支援 (1)

3B2
第 B 室

3A2-1 Keynote[2] RSi の活動と非専
門家向け開発フレームワークの展
開
産業技術大学院大学 ○成田 雅彦、
土屋 陽介、中川 幸子、芝浦工業大
学 松日楽 信人、東京女子大学 加
藤 由花
3A2-2 Keynote[1] コ ミ ュ ニ テ ィ
サービスロボットにおけるアプリ
ケーション開発
芝浦工業大学 ○松日楽 信人、首都
大学東京 山口 亨、産業技術大学院
大学 成田 雅彦
3A2-3 ロボット・IoT インテグレー
ションサービスのためのソフト
ウェア／ネットワーク基盤技術
HRI システムデザイン研究所／芝
浦工業大学／早稲田大学 ○水川 真
3A2-4 ロボットミドルウェアを用
いたテレイグジスタンスロボット
操縦システム
産総研 ○大山 英明、茨城大学 城
間 直司、和歌山大学 床井 浩平、
玉川大学 根本 太晴、勝俣 優、岡
田 浩之

佐藤 知正（東京大学フュー
チャーセンター推進機構）

大山 英明（産業技術総合研
究所）

成田 雅彦（産業技術大学院
大学）

11:15-12:45

次世代ロボット共通プ
ラットフォーム技術 (1)

3A2
第 A 室

12 月 17 日（土）　第 2 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3H2-1 三次元センサを用いた微小
物体検出精度の向上に関する研究
工学院大学 ○小林 寛人、中村 祐
太郎、羽田 靖史
3H2-2 光学式接触・力覚複合触覚
センサを用いた把持物体の状態推
定
立命館大学 ○野津 健太朗、下ノ村 
和弘
3H2-3 移動台車型ヒューマノイド
による屋外環境での工具取得操作
行動における環境と自己の陰影を
考慮する認識行動
東 京 大 学 ○ 溝 花 弘 登、Chan, 
Wesley、木村 航平、陳 相羽、岡
田 慧、稲葉 雅幸
3H2-4 飛行体を保護する受動回転
球殻の空撮画像への写り込み認識
率向上にむけた可視特徴追加と複
数部位検出の検討
東北大学 ○石井 拓麻、岡田 佳都、
大野 和則、田所 諭
3H2-5 宇宙ゴミを対象とした画像
情報による無重力下における姿勢
運動推定
東京理科大学 ○成田 潤哉、木村 
真一

亀崎 允啓（早稲田大学）
加藤 大一郎（NHK エンジニ

アリングシステム）
江並 和宏（高エネルギー加

速器研究機構）

11:15-12:45

ビジョンシステムとビ
ジョン応用システム (2)

3H2
第 H 室

3G2-1 Keynote[1] RT ミ ド ル ウ ェ
アを用いた開発の課題とサポート
ツールの開発
早稲田大学 ○菅 佑樹、尾形 哲也
3G2-2 コンポーネント指向 RT シ
ステム開発工程における有用な
ツール群に関する調査
産業技術総合研究所 ○高橋 三郎、
花 井 亮、Biggs Geoffrey、 原 功、
安藤 慶昭
3G2-3 RT ミ ド ル ウ ェ ア と
Choreonoid を利用したロボットプ
ログラミング教育
大阪電気通信大学 ○升谷 保博
3G2-4 RT ミドルウエアを用いたク
ラウドロボティクス開発基盤の考
察
会津大学 ○安間 奎伍、矢口 勇一、
渡部 有隆、成瀬 継太郎
3G2-5 RT ミドルウェア講習会にお
ける小型移動ロボットの利用につ
いて
産業技術総合研究所 ○宮本 信彦、
原 功、高橋 三郎、河内 のぶ、安
藤 慶昭

中村 憲一（アップウィンド
テクノロジーインコーポレイ

テッド ）
鳥井 豊隆（本田技術研究所）

11:15-12:45

ＲＴシステムとオープ
ン化 (1)

3G2
第 G 室

3F2-1 力制御マニピュレータによ
る食品の操作
千葉工業大学 ○平間 翔大、株式会
社アールティ 中川 友紀子、中川 
範晃、千葉工業大学 上田 隆一
3F2-2 力制御マニピュレータによ
る食品の操作
株式会社アールティ ○中川 友紀
子、中川 範晃、千葉工業大学 平間 
翔大
3F2-3 産業用ロボットによる組立
作業における安定した接触と姿勢
修正
首都大学東京 ○田村 加奈恵、武居 
直行、アイシン精機 本間 敦、名工
大／藤本技術総研 藤本 英雄
3F2-4 電 磁 波 を 用 い た Multi-
Layered Scanning に よ る コ ン ク
リート内空隙検出
北海道大学 ○川瀧 翔太郎、田中 
孝之、大林組 土井 暁、内田 茂、
Columbia University Feng, Maria, 
Q

辰野 恭市（名城大学）

11:15-12:45

作業をするロボット (2)

3F2
第 F 室

3E2-1 装着型シルバーシミュレー
タ開発に向けた変形性膝関節症患
者の動作模擬
名古屋大学 ○久保 竜、岡本 正吾、
山田 南欧美、秋山 靖博、山田 陽
滋
3E2-2 装置と脚のずれを防止する
走行支援装置の研究開発
名古屋大学 ○久保田 直樹、長谷川 
泰久
3E2-3 軽量化と実用性を考慮した
装着型ロボットアームの提案　第
三報
立命館大学 ○小島 景行、山添 大
丈、李 周浩
3E2-4 筋骨格ロボットの運動学習
の た め の Human-in-the-loop 教 師
あり学習システム
東京大学 ○陳 熙、田中 一敏、西
川 鋭、新山 龍馬、國吉 康夫
3E2-5 作業支援パートナロボット
のための衝突回避
東北大学 ○和田 久佳、衣川 潤、
小菅 一弘
3E2-6 トポロジカルマップを利用
したオンライン移動軌道学習とそ
れに基づいた協働ロボットの作業
スケジューリング
東北大学 ○金澤 亮、衣川 潤、小
菅 一弘

平田 泰久（東北大学）
長谷川 泰久（名古屋大学）

11:15-12:45

ヒューマン・ロボット・
インタラクション (2)

3E2
第 E 室

12 月 17 日（土）　第 2 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3L2-1 ロボカップサッカーチーム
CIT Brains におけるメカトロ教育
千葉工業大学 ○林原 靖男、南方 
英明、入江 清
3L2-2 安全な教育研究用マルチコ
プターの開発
金沢工業高等専門学校 ○剱崎 健太
郎、北山 天斗、伊藤 恒平
3L2-3 ロバスト制御におけるアク
ティブラーニングを目的とした遠
隔実験環境の開発
長岡工業高等専門学校 ○竹部 啓
輔、佐藤 拓史、長岡技術科学大学 
小林 泰秀
3L2-4 ロバスト制御におけるアク
ティブラーニングを目的とした遠
隔実験環境の効果
長岡工業高等専門学校 ○佐藤 拓
史、竹部 啓輔、長岡技術科学大学 
小林 泰秀

座談会
「メカトロ教育の課題を語り合う」

河村 隆（信州大学）
稲垣 克彦（東海大学）
琴坂 信哉（埼玉大学）

11:15-12:45

メカトロ教育のシステ
ムと要素技術 (2)

3L2
第 L 室

3K2-1 弱い力による歩行アシスト
時の歩容変化
九州大学 ○梶原 啓太、山本 元司
3K2-2 機能的電気刺激によるペダ
リング運動の速度制御
金沢工業大学 ○久島 康嘉、河合 
宏之、石川県済生会金沢病院 岸谷 
都
3K2-3 空気圧ゴム人工筋を用いた
歩容矯正用パワーアシストウェア
の開発
香川大学 ○八瀬 快人、佐々木 大
輔、徳島大学 高岩 昌弘
3K2-4 駅ホームでの安全歩行を支
援するインテリジェント白杖に関
する研究
筑波大学 ○中山 尚也、中内 靖
3K2-5 関節リハビリ機器のための
負荷制御手法の基礎検討
近畿大学 ○田上 将治、（株）御幸
鉄工所 佐藤 普三、広島大学 長谷
川 正哉、東京農工大学 田川 泰敬
3K2-6 高齢者の転倒予測システム
開発のための転倒者・未転倒者の
特徴比較分析
産業技術総合研究所 ○村田 絵理
沙、北村 光司、西田 佳史

藤澤 正一郎（徳島大学）

11:15-12:45

人と機械システムとし
ての医療・福祉工学 (2)

3K2
第 K 室

3J2-1 筋骨格アームによる筋内力
のつり合いを利用した手先軌道追
従制御
九州大学 ○佐藤 正昂、福岡工業大
学 木野 仁、九州大学 田原 健二
3J2-2 高背屈支援 RT のための荷重
応答期における背屈モーメント決
定因子の分析と検討
早稲田大学 ○鈴木 慈、福嶋 勇太、
早稲田大学理工学術院 安田 和弘、
東京慈恵会医科大学 大橋 洋輝、早
稲田大学 岩田 浩康
3J2-3 同 調 制 御 に 基 づ く ロ ボ
ティックウェアの歩行補助制御
信州大学 ○水上 憲明、橋本 稔
3J2-4 空気圧人工筋を用いた二次
元脚ロボットの足踏み運動の実現
および解析
大阪大学 ○吉田 匠吾、中西 大輔、
杉本 靖博、大須賀 公一
3J2-5 外骨格アシスト装置のため
の人間の関節駆動原理を規範とし
た可変粘弾性関節の提案
中央大学 ○奥井 学、飯川 伸吾、
山田 泰之、中村 太郎
3J2-6 脚部装着カメラ端末の 3 次
元位置・姿勢推定による歩行運動
認識手法の検討
関西学院大学 河野 恭之、○田井 
克典

中村 太郎（中央大学）

11:15-12:45

バイオロボティクスと
システムインテグレー

ション (2)

3J2
第 J 室

3I2-1 2-D/3-DOF シームレス大域
- 局所的動作計画 ROS パッケージ
の開発
東北大学 ○渡辺 敦志、遠藤 大輔、
山内 元貴、永谷 圭司
3I2-2 環境地図に基づくロボットの
特性を考慮した経路生成に関する
研究
千葉工業大学 ○寺戸 翔太朗、井上 
裕文、上田 隆一、林原 靖男
3I2-3 屋内での人間及び動的物体の
移動情報に基づいた移動ロボット
の大域経路計画器
千葉工業大学 ○伊藤 駿、王 志東、
上田 隆一
3I2-4 自車両の停車時における後方
車両の回避経路の推定
東北大学 ○梶原 正裕、大野 和則、
濱田 龍之介、鈴木 高宏、田所 諭
3I2-5 経路生成形レギュレータによ
る四輪自律走行車両の Bezier 曲線
経路追従手法の実証実験
室蘭工業大学 ○蔡 思祺、花島 直
彦、平岡 圭介、藤平 祥孝、水上 
雅人
3I2-6 磁場の安定性を利用した移動
ロボットの巡回システムの実現
岐阜高専 ○田中 悠貴、牧野 聡、
小林 義光

冨沢 哲雄（防衛大学校）
大川 一也（千葉大学）

11:15-12:45

移動ロボットの自己位
置推定とナビゲーショ

ン (2)

3I2
第 I 室
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※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3O2-1 前腕義手制御のための手指
動作の識別法
東海大学 ○川野 琢平、大類 進、
小金澤 鋼一
3O2-2 筋電信号を用いた画面操作
用インターフェースの実現
函館高専 ○藤澤 雄大、浜 克己、
鈴木 学、中村 尚彦
3O2-3 高周波心電図を用いた個人
識別における自己符号化器による
特徴抽出
東京都市大学 ○河口 暁大、京相 
雅樹
3O2-4 事象関連脳波の計測と解析
による感情の定量化に向けた実験
方法の基礎的検討および検証
東京都市大学 ○平河内 蓮、石井 
孝征、松本 佳奈、京相 雅樹
3O2-5 競技観戦支援用車椅子の開
発
函館工業高等専門学校 ○山登 千
咲、浜 克己、鈴木 学、中村 尚彦
3O2-6 ２視点 X 画像を入力とした
データベースマッチングに基づく
人工足関節位置姿勢推定システム
の開発
奈良工業高等専門学校 ○椛島 基
嵩、飯田 賢一、大阪工業大学 上田 
悦子、近畿大学 池田 篤俊、奈良県
立西和医療センター 小杉 真一、奈
良県立医科大学 田中 康仁

曲谷 一成（東海大学）
百瀬 桂子（早稲田大学）

11:15-12:45

医用工学と障害者支援
(2)

3O2
第 O 室

3N2-1 深層学習によるピッキング
のための環境認識
産総研 ○永田 和之、西 卓郎、山
野辺 夏樹、産総研／阪大 原田 研
介
3N2-2 仮想物体位置情報の更新に
よる外力に対してロバストな把持
制御手法
九州大学 ○ Choi Seunghyun、田原 
健二
3N2-3 様々なサイズと形状の物体
の操りに対する FNN による制御手
法の提案
早稲田大学 ○森國 秀、佐藤 高志、
船 橋 賢、 有 江 浩 明、Alexander 
Schmitz、柯 強、菅野 重樹
3N2-4 外界センサ情報と仮想物体
情報の組合せによる未知物体の把
持・操作手法の実験的検証
九州大学 ○大藤 康平、河村 晃宏、
金沢大学 辻 徳生、九州大学 田原 
健二
3N2-5 ロボットハンドによる外乱
オブザーバを利用した把持制御
豊田高専 ○上木 諭、岐阜大学 毛
利 哲也、川﨑 晴久

小澤 隆太（立命館大学）
辻 徳生（金沢大学）

11:15-12:45

多指ハンドとインテリ
ジェント物体操作 (2)

3N2
第 N 室

3M2-1 Keynote[2] 国際熱核融合実
炉（ITER）用保守ロボットの技術
開発
量研機構 ○武田 信和、丸山 孝仁、
野口 悠人
3M2-2 ITER ブランケット冷却配管
用保守ツールの開発
量研機構 ○野口 悠人、丸山 孝仁、
武田 信和
3M2-3 ITER 遠隔保守のシステム信
頼性とガンマ線照射後の機内配線
用ケーブル特性
東芝 ○三上 季範、松成 真次、量
研機構 丸山 孝仁、齋藤 真貴子、
武田 信和
3M2-4 ITER 遠隔保守システム用制
御装置の開発
量研機構 ○丸山 孝仁、野口 悠人、
赤津 朋宏、武田 信和
3M2-5 コンパクトシミュレータを
用いた ITER ブランケットモジュー
ル把持のための位置決め支援手法
の検討
芝浦工業大学 ○小西 啓太、松日楽 
信人、量研機構 丸山 孝仁、武田 
信和、角舘 聡

松日楽 信人（芝浦工業大学）
武田 信和（量子科学技術研

究開発機構）
小舞 正文（（株）東芝 電力シ

ステム社）

11:15-12:45

国際熱核融合実験炉
（ITER) 用保守ロボット

の技術開発

3M2
第 M 室
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※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3D3-1 直動機構を用いたアクティ
ブセンシングによる死角低減の研
究
芝浦工業大学 ○下山 未来、松日楽 
信人
3D3-2 レーザスキャナを搭載する
複数移動ロボットによる協調移動
物体追跡
同志社大学 ○金生 翔太、村林 諒
平、橋本 雅文、高橋 和彦
3D3-3 レーザスキャナを搭載する
複数移動ロボットによる階層型協
調移動物体追跡
同志社大学 ○村林 諒平、金生 翔
太、橋本 雅文、高橋 和彦
3D3-4 電波式センサを用いた人間
存在検知性能の調査
名古屋大学 ○金 唯眞、山田 陽滋、
岡本 正吾、池上 徹弥
3D3-5 脚 - 車輪ハイブリッド移動
体に搭載する周辺環境計測システ
ムの研究
日本工業大学 ○内山 研二、宮田 
和也、滝田 謙介

大矢 晃久（筑波大学）
前山 祥一（岡山大学）

冨沢 哲雄（防衛大学校）

13:45-15:15

測域センサを用いた計
測と環境認識 (1)

3D3
第 D 室

3C3-1 空気圧ソフトアクチュエー
タを用いたエアオペレートバルブ
の開発
香川大学 ○井上 豊、佐々木 大輔、
徳島大学 高岩 昌弘
3C3-2 圧電振動子駆動小型流量制
御弁一体型ソフトアクチュエータ
の試作・評価
岡山大学 ○神田 岳文、大藤 翔輝、
尾﨑 隼人、脇元 修一、妹尾 典久、
東京工業大学 鈴森 康一、難波江 
裕之
3C3-3 空圧式剛性切替え機構を有
する高安全マニピュレータ関節の
開発
大阪電気通信大学 ○高原 郷司、鄭 
聖熹
3C3-4 磁場解析に基づく MR ピス
トンヘッドの構成パラメータとパ
フォーマンスの関連性評価
早稲田大学 亀崎 允啓、○何 山、
アギーレドミンゲス ゴンサロ、菅
野 重樹
3C3-5 可変減衰アクチュエータへ
向けた摩擦クラッチの制御特性
早稲田大学 ○小林 健人、Wang, 
Yushi、Lopez, Javier, A、Wang, 
Wei、Alexander Schmitz、菅野 重
樹
3C3-6 油圧駆動高出力マッキベン
型人工筋の開発
東京工業大学 ○森田 隆介、鈴森 
康一、難波江 裕之、遠藤 玄、ブリ
ヂストン（株） 櫻井 良

鈴森 康一（東京工業大学）
脇元 修一（岡山大学）
中村 太郎（中央大学）

13:45-15:15

ソフトメカニズム (3)

3C3
第 C 室

3B3-1 Keynote[2] 痛覚神経の選択
的電気刺激方法の考案
新潟医療福祉大学 ○大鶴 直史、大
西 秀明
3B3-2 測域センサを用いた歩幅計
測システムの開発（第一報）
岐阜大学 ○松下 光次郎、佐々木 
実
3B3-3 モーションセンサを用いた
頭皮脳波・運動関連電位解析シス
テム
岐阜大学 ○鈴木 雄大、松下 光次
郎、佐々木 実
3B3-4 視覚情報に関連した歩行制
御機構解明のための HMD を用い
た生体計測システムの開発
東京大学 ○石川 峻也、兵庫県立大
学 荒木 望、東京大学 深山 理、満
渕 邦彦、星野 隆行
3B3-5 ロコモティブシンドローム
の予防を目的とした身体動揺計測・
解析技術
岐阜県情報技術研究所 ○曽賀野 健
一、岐阜大学 青木 隆明、岐阜県情
報技術研究所 渡辺 博己、松原 早
苗、竹原 正矩、棚橋 英樹

原 正之（埼玉大学）

13:45-15:15

身体認知・行動特性の
計測と支援 (2)

3B3
第 B 室

3A3-1 Keynote[2] ゲームエンジン
で広がるロボット制御の可能性
ユニティ・テクノロジーズ・ジャ
パン合同会社 ○伊藤 周
3A3-2 バーチャル環境とのインタ
ラクションにおけるゲームエンジ
ンの活用
慶應義塾大学 ○杉本 麻樹
3A3-3 Keynote[2] HARK 2.3 の 紹
介とタフロボティクスチャレンジ
への展開
ホンダＲＩ／東工大／早大 ○中臺 
一博、京大 坂東 宜昭、ホンダＲ
Ｉ 水本 武志、東工大 干場 功太郎、
小島 諒介、京大 糸山 克寿、杉山 
治、熊大 公文 誠、早大 奥乃 博
3A3-4 低価格ヒューマノイドロ
ボ ッ ト ROBOTIS DARWIN MINI 
を応用したロボット教育の紹介
( 有 ) 杉浦機械設計事務所 ○杉浦 
富夫

佐藤 知正（東京大学フュー
チャーセンター推進機構）

大山 英明（産業技術総合研
究所）

成田 雅彦（産業技術大学院
大学）

13:45-15:15

次世代ロボット共通プ
ラットフォーム技術 (2)

3A3
第 A 室
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※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3H3-1 ハイパースペクトルデータ
による大腸癌の識別評価
ハッピー・サイエンス・ユニバー
シティ ○中矢 大輝、高橋 武、佐
鳥 新、北里大学 吉田 功、三枝 信、
北海道衛星株式会社 伊藤 那知、

（株）Digi-Tapir 加納 正城
3H3-2 画像処理によるタンパク質
結晶化条件の高速スクリーニング
高エネルギー加速器研究機構 ○江
並 和宏、平木 雅彦、千田 美紀、
千田 俊哉
3H3-3 ハラヒシバッタの運動解析
のための位置・方向推定
弘前大学 ○岩谷 靖、琉球大学 鶴
井 香織、沖縄県病害虫防除技術セ
ンター／琉球大学 本間 淳
3H3-4 オプティカルフローセンサ
を用いたクレーン吊り荷の振れ角
計測
東京電機大学 ○谷口 雅崇、岩谷 
篤、石川 潤
3H3-5 深層学習による指針の写り
方の変化に強い円型アナログメー
タの読み取り
筑波大学 ○小西 裕一、坪内 孝司、
大矢 晃久

鏡 慎吾（東北大学）
竹村 憲太郎（東海大学）

黄 守仁（東京大学）

13:45-15:15

ビジョンシステムとビ
ジョン応用システム (3)

3H3
第 H 室

3G3-1 RT ミドルウェアによる先導
案内ロボットシステムの開発
東京都立産業技術研究センター ○
佐々木 智典、武田 有志、吉村 僚太、
中村 佳雅、坂下 和広、小林 祐介
3G3-2 ビジュアルプログラミング
言語 Snap! を用いた RT コンポー
ネント開発について
産業技術総合研究所 ○原 功
3G3-3 Solace を用いた OpenRTM-
aist の Pub/Sub 型メッセージ通信
の実装と応用
会津大学 ○吉野 大志、安間 奎伍、
成瀬 継太郎、矢口 勇一、渡部 有隆、
中村 啓太
3G3-4 XenomaiによるRTコンポー
ネント間の実時間データ通信の実
現
静岡大学 ○清水 昌幸
3G3-5 RT ミドルウェアサマーキャ
ンプ 2016 開催報告
名 城 大 学 ○ 大 原 賢 一、Sugar 
Sweet Robotics 菅 佑樹、産業技術
総合研究所 ビグス ジェフ、原 功、
安藤 慶昭、NEDO 平井 成興
3G3-6 状 態 遷 移 コ ン ポ ー ネ ン
トとデータポートに関する標準
FSM4RTC について
産総研 ○安藤 慶昭

川口 仁（株式会社セック）
山下 智輝（( 株 ) 前川製作所）

13:45-15:15

ＲＴシステムとオープ
ン化 (2)

3G3
第 G 室

3F3-1 自律型アオコ駆除ロボット
の開発
長崎大学 ○前田 真聡、別宮 祥太、
小林 透、山本 郁夫、エビスマリン
株式会社 中里 謙二、中村 光
3F3-2 小型草刈ロボットの開発
名城大学 ○野村 健介、安藤 寛人、
斉藤 拓、山崎 雄平、倉部 紘一、
辰野 恭市、有限会社曽田農機設計
事務所 曽田 清、日東電装有限会社 
藤原 裕志、島根産業技術センター 
井上 英二、吉野 勝美
3F3-3 草刈ロボットの遠隔操作
名城大学 ○山崎 雄平、野村 健介、
斉藤 拓、安藤 寛人、倉部 紘一、
辰野 恭市、日東電装有限会社 藤原 
裕志、有限会社曽田農機設計事務
所 曽田 清、島根産業技術センター 
井上 英二、吉野 勝美
3F3-4 害虫駆除システム用の害虫
自動認識機能の追加
函館高等工業専門学校 ○近 正浩、
中村 尚彦、熊本高等工業専門学校 
大塚 弘文、函館高等工業専門学校 
浜 克己、鈴木 学、波間 弘陽
3F3-5 トマト収穫ロボットの基礎
的検討
大阪電気通信大学 ○森田 敬介、鄭 
聖熹

辰野 恭市（名城大学）

13:45-15:15

作業をするロボット (3)

3F3
第 F 室

3E3-1 顔認識機能を有する音声
駆動型身体的インタラクションロ
ボット KAME の開発
岡山県立大学 ○岸本 祐典、渡辺 
富夫、石井 裕
3E3-2 アイコンタクト可能なアン
ドロイドを実現するための眼球運
動のキャリブレーション手法
奈良先端科学技術大学院大学 ○湯
口 彰重、Garcia Ricardez, Gustavo, 
A、丁 明、高松 淳、小笠原 司
3E3-3 インタフェースロボットの
応答制御のための歩行情報取得方
法の検討
芝浦工業大学 ○池田 貴政、唐真 
卓也、松日楽 信人、東京女子大学 
加藤 由花
3E3-4 人とロボットの協調移動に
おけるロボットの行動と人の印象
の関連性評価
早稲田大学 ○小林 彩乃、亀崎 允
啓、横山 悠太、柳川 勇人、菅野 
重樹
3E3-5 空間情報を利用した深層畳
込みニューラルネットによる物体
認識
佐賀大学 ○島 隆聖、何 宇楠、福
田 修、奥村 浩、新井 康平、熊本
高等専門学校 ト 楠

平田 泰久（東北大学）
大村 廉（豊橋技術科学大学）

13:45-15:15

ヒューマン・ロボット・
インタラクション (3)

3E3
第 E 室

12 月 17 日（土）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3L3-1 農作物の根域における水分
分布の観察手法の開発
東京農工大学 ○李 奇辰、澁澤 栄、
杉原 敏昭、小平 正和
3L3-2 太陽光型植物工場における
外気流入ファンおよび側窓・天窓
の配置の検討
木更津工業高等専門学校 ○白坂 誠
浩、浅野 洋介、伊藤 裕一、渡邊 
孝一、東京大学 井原 大将、愛知県
立大学 伊藤 正英、木更津工業高等
専門学校 栗本 育三郎
3L3-3 太陽光型植物工場のむだ時
間を考慮したモデルにもとづく細
霧発生による水蒸気飽差制御
木更津工業高等専門学校 ○浅野 洋
介、渡邊 孝一、白坂 誠浩、東京大
学 井原 大将、愛知県立大学 伊藤 
正英、木更津工業高等専門学校 伊
藤 裕一、栗本 育三郎
3L3-4 小型有線ドローン群による
自動授粉システムの提案
東京農工大学 新原 拓真、○土屋 
裕杜、林 宏太郎、水内 郁夫

中坊 嘉宏（産業技術総合研
究所）

遠藤 央（日本大学）

13:45-15:15

農業システム (2)

3L3
第 L 室

3K3-1 手指分離運動を目指した
電気—力覚ハイブリッド刺激型
ニューロリハシステムに関する基
礎研究
大分大学 菊池 武士、○山辺 一輝、
佐藤 地洋、向井 勇人、大分東部病
院 釘宮 慎太郎、大野 哲也、ＥＲ
テック 井上 昭夫
3K3-2 前腕の三次元モデルに基づ
く距離センサアレイによる手の動
作認識
奈良先端科学技術大学院大学 ○趙 
崇貴、大阪工業大学 吉川 雅博、奈
良先端科学技術大学院大学 丁 明、
高松 淳、小笠原 司
3K3-3 日常生活空間の点群データ
を用いた多施設に分散した生活情
報の共有
東京理科大学 ○中里 大貴、産業技
術総合研究所 北村 光司、西田 佳
史、緑園こどもクリニック 山中 龍
宏、東京理科大学 溝口 博
3K3-4 3D プリントによるアクチュ
エータ内蔵型電動義指の開発
奈良先端科学技術大学院大学 ○藤
山 卓己、大阪工業大学 吉川 雅博、
奈良先端科学技術大学院大学 丁 
明、高松 淳、小笠原 司
3K3-5 手すり IoT センサを用いた
高齢者の在宅長期間モニタリング
による歩行状態の評価
東京理科大学 ○高橋 雄佑、産業技
術総合研究所 北村 光司、西田 佳
史、東京理科大学 溝口 博
3K3-6 サドル支持型体重免荷ト
レッドミルと機能的電気刺激を用
いた歩行への介入
大阪大学 黒岩 晃、平井 宏明、吉
川 史哲、長川 祐磨、渡邉 英知、
○片岡 夏美、植村 充典、宮崎 文
夫

山本 透（広島大学）

13:45-15:15

人と機械システムとし
ての医療・福祉工学 (3)

3K3
第 K 室

3J3-1 ムカデとヤスデのロコモー
ションに通底する自律分散制御則
に関する考察
東北大学 ○安井 浩太郎、加納 剛
史、広島大学／ JST CREST 小林 
亮、東北大学／ JST CREST 石黒 
章夫
3J3-2 蠕動運動型ロボットの運動
制御
東京電機大学 ○森 貴博、釜道 紀
浩
3J3-3 蠕動運動型海底掘削ロボッ
トのための能動屈曲機構の提案
中央大学 ○永井 守、只見 侃朗、
山田 泰之、中村 太郎、海洋研究開
発機構 吉田 弘
3J3-4 軸方向伸長型ユニットを用
いた細管検査用ロボットの開発
中央大学 ○山崎 翔太、谷瀬 友基、
鎌田 将司、山田 泰之、中村 太郎
3J3-5 ヒトを模擬した体幹および
腕部を有する二脚歩行ロボットの
開発
大阪工業大学 ○奥 大樹、田熊 隆
史、加瀬 渡
3J3-6 電磁石を利用した細胞凝集
体のラベルフリー位置制御に関す
る検討
信州大学 ○渡辺 彬生、秋山 佳丈

嵯峨 宣彦（関西学院大学）

13:45-15:15

バイオロボティクスと
システムインテグレー

ション (3)

3J3
第 J 室

3I3-1 線分情報を用いた自己位置推
定と 3 次元マップ更新
青山学院大学 ○兼子 朋也、高橋 
淳二、花見 唯、徳永 悠希、戸辺 
義人
3I3-2 複数の異種センサを用いたロ
バストな位置推定の実現を目指し
た確率分布の類似性評価法の検討
名古屋大学 ○大橋 臨、舟洞 佑記、
道木 慎二、愛知工業大学 道木 加
絵
3I3-3 自然特徴におけるオプティカ
ルフローを用いたマルチコプター
の動作推定
東京理科大学 ○鮎澤 恵利子、加
藤 清敬、芝浦工業大学 Chinthaka, 
Premachandra
3I3-4 2 次元コードを用いた 6 軸自
己位置推定手法および Android OS
への実装
大阪工業大学 ○小林 裕之
3I3-5 マルチコプターの屋内利用へ
向けた飛行制御プラットフォーム
の開発
奈良先端科学技術大学院大学 ○
福 井 友 季 也、Garcia Ricardez, 
Gustavo, A、高松 淳、小笠原 司

大野 和則（東北大学）
渡辺 敦志（東北大学）

13:45-15:15

移動ロボットの自己位
置推定とナビゲーショ

ン (3)

3I3
第 I 室

12 月 17 日（土）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3O3-1 力可視化技術を用いた吸引
器装着用シリコーンレトラクタの
開発
金沢大学 ○小山 稔生、米山 猛、
中田 光俊、渡辺 哲陽
3O3-2 DNA ヒストグラム解析を応
用した大腸がん診断法の改良
東京工科大学 ○三上 敦也、吉崎 
輝、伊藤 奈々、日向 奈惠、田仲 
浩平、篠原 一彦、梅田 勝、がん研
究会 神田 浩明、早稲田大学 武田 
朴、がん研究会 山口 俊晴、石川 
雄一
3O3-3 陽電子断層画像・アミロイ
ドイメージングによるアルツハイ
マー病早期診断のためのデータ処
理法
近畿大学 ○木村 裕一、山田 誉大、
藤井 康介、永岡 隆
3O3-4 生活支援ロボットでの服薬
管理における食事進行度合い推測
のための画像処理
愛知県立大学 ○中川 真里菜、鈴木 
拓央、小林 邦和
3O3-5 ヘテロコア光ファイバロー
ドセルを用いたベッド上における
体重計測の検討
創価大学 ○長谷 貴裕、小山 勇也、
西山 道子、渡辺 一弘
3O3-6 組み込みハードウェアのた
めの混合ガウス型識別モデルの提
案と生体信号識別への応用
横浜国立大学 ○関島 律、島 圭介

京相 雅樹（東京都市大学）

13:45-15:15

医用工学と障害者支援
(3)

3O3
第 O 室

3N3-1 移動ロボット搭載型マニュ
ピレータでの近接覚センサを用い
たプリグラスプ制御
電気通信大学 ○石関 峻一、明 愛
国、下条 誠
3N3-2 指上での転がりを利用した
高速ハンドアームによる投球方向
制御
東京大学 ○村上 健一、堀内 悠生、
中西 慶亘、妹尾 拓、石川 正俊
3N3-3 多指ハンドロボットによる
左右同時持ち替えスキルを用いた
紐結び
電気通信大学 ○宗田 晃一、滝澤 
優、工藤 俊亮、末廣 尚士
3N3-4 単位操作の把持点推定に基
づく紐結び作業の教示
電気通信大学 ○姚 卓男、滝澤 優、
工藤 俊亮、末廣 尚士
3N3-5 高速ハンドアームによる動
力学を考慮したジャグリング動作
千葉大学 ○岡 朋暉、並木 明夫
3N3-6 教示装置と物理シミュレー
タを用いたロボットハンドへの動
作教示システムの開発
千葉大学 ○高橋 晃平、並木 明夫

毛利 哲也（岐阜大学）
渡辺 哲陽（金沢大学）

13:45-15:15

多指ハンドとインテリ
ジェント物体操作 (3)

3N3
第 N 室

3M3-1 Keynote[1] ロボットの通信
に係る最新動向
工学院大学 ○羽田 靖史
3M3-2 小型衛星打ち上げの為の係
留式高層プラットフォームの研究
ハッピー・サイエンス・ユニバー
シティ ○柳田 大輝、池田 悠登、
佐鳥 新、北海道衛星株式会社 伊藤 
那知、北海道科学大学 三橋 龍一、
電気通信大学 千葉 一永
3M3-3 小型衛星打ち上げのための
係留式高層プラットフォームの研
究
ハッピー・サイエンス・ユニバー
シティ ○池田 悠登、柳田 大輝、
佐鳥 新、北海道衛星株式会社 伊藤 
那知、北海道科学大学 三橋 龍一、
電気通信大学 千葉 一永
3M3-4 超小型衛星搭載用の衛星−
地上間レーザー光通信装置の研究
開発
ハッピー・サイエンス・ユニバー
シティ ○中村 聡希、竹津 元晴、
久村 晃司、北海道衛星株式会社 伊
藤 那知、ハッピー・サイエンス・
ユニバーシティ 佐鳥 新
3M3-5 移動ロボットの遠隔操作を
考慮した移動型中継端末による通
信品質維持・管理手法の開発
東京電機大学 ○市川 雄太、鈴木 
剛、富山県立大学 澤井 圭、東京電
機大学 山岸 航平
3M3-6 ロボットの遭難を防ぐため
の電波伝搬シミュレーションによ
る環境構成材料推定
工学院大学 ○金山 浩士、羽田 靖
史、金 聖熙

鈴木 剛（東京電機大学）
澤井 圭（富山県立大学）

13:45-15:15

ロボットのための通信
(1)

3M3
第 M 室

12 月 17 日（土）　第 3 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3H4-1 12500 fps で の 実 時 間
フィードバックを可能とするスー
パー高速ビジョン
広島大学 ○島崎 航平、青山 忠義、
高木 健、石井 抱、中国科学院 顧 
慶毅、フォトロン 田村 浩一、田嶋 
健司
3H4-2 領域ベース平面追跡の高速
計算
東北大学 ○鏡 慎吾、橋本 浩一
3H4-3 高速ビジョン及び力・トル
クセンシングによる柔軟物に対す
る軌道トラッキング
東 京 大 学 ○ 黄 守 仁、Bergstrom 
Niklas、山川 雄司、妹尾 拓、石川 
正俊
3H4-4 高速ビジョンを用いた人間
の手先位置の高精度制御
東京大学 ○遠山 渉、黄 守仁、村
上 健一、山川 雄司、石川 正俊
3H4-5 高速高精度ロボットマニ
ピュレーションのための二次元補
償システム
東京大学 ○ベリストロム ニクラ
ス、黄 守仁、山川 雄司、妹尾 拓、
石川 正俊

岩谷 靖（弘前大学）
下ノ村 和弘（立命館大学）

15:30-17:00

ビジョンシステムとビ
ジョン応用システム (4)

3H4
第 H 室

3D4-1 3 次元測域センサを用いた
視覚障碍者誘導システムの開発
筑波大学 ○諏訪部 純、大矢 晃久
3D4-2 半透明フィルムを用いたマ
ルチエコーの応用システムの提案
工学院大学 ○吉田 裕、羽田 靖史
3D4-3 ＬＩＤＡＲを用いた高低差
を考慮した自動運転車の走行可能
領域検出
金沢大学 ○木戸 啓貴、菅沼 直樹、
米 陀 佳 祐、Aldibaja, Mohammad, 
Amro、飯田 稔樹

大矢 晃久（筑波大学）
前山 祥一（岡山大学）

冨沢 哲雄（防衛大学校）

15:30-17:00

測域センサを用いた計
測と環境認識 (2)

3D4
第 D 室

3B4-1 模範体操を用いた体操採点
システムの基盤構築
甲南大学 ○田中 雅博
3B4-2 ファントムセンセーション
が可能な能動的振動入力による関
節角度推定
東海大学 ○栗原 慎太郎、竹村 憲
太郎
3B4-3 シルエットマッチングによ
る片麻痺者の回復段階推定
日本大学 ○涌井 靖章、遠藤 央、
柿崎 隆夫
3B4-4 任意軸周りの視野回転によ
る身体動作への影響に関する基礎
的研究
早稲田大学 ○宮木 卓人、堀内 智
貴、川又 悠司、上杉 繁
3B4-5 ラットを用いた複数誘発電
位の同時計測による脊髄を含む下
降性伝導路の評価
東京都市大学 ○松本 佳奈、島谷 
祐一、京相 雅樹

松下 光次郎（岐阜大学）

15:30-17:00

身体認知・行動特性の
計測と支援 (3)

3B4
第 B 室

3A4-1 Keynote[2] 3D センシング技
術の最新動向とその応用
私設研究所ネオテックラボ ○上田 
智章
3A4-2 Keynote[2] ロボティクス向
けコンピュータモジュール Jetson 
TX1 について
NVIDIA CORPORATION ○ 矢 戸 
知得
3A4-3 Raspberry Pi Mouse
千葉工業大学 ○上田 隆一、株式会
社アールティ 中川 友紀子、青木 
政武、中川 範晃
3A4-4 小型コンピュータ Arduino
の一般への利用促進を目指した取
り組み
産総研 ○岩田 敏彰

佐藤 知正（東京大学フュー
チャーセンター推進機構）

松日楽 信人（芝浦工業大学）
大山 英明（産業技術総合研

究所）

15:30-17:00

次世代ロボット共通プ
ラットフォーム技術 (3)

3A4
第 A 室

12 月 17 日（土）　第 4 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3N4-1 線状柔軟物の被伸展グラス
ピングを可能とする多段式把持機
構
東北大学 ○藤田 政宏、高根 英里、
野村 陽人、小松 洋音、多田隈 建
二郎、昆陽 雅司、田所 諭
3N4-2 振動型二関節指制御を用い
た触覚センシング
大阪大学 ○森 智史、東森 充
3N4-3 最短時間軸変換法に基づく
書字動作の試み
福岡工業大学 木野 仁、○村上 浩
太郎、今井 拓郎
3N4-4 ニューラルネットワークを
用いた筋電義手のためパターン認
識手法
岐阜大学 ○森川 嵩弘、毛利 哲也、
川﨑 晴久、岐阜赤十字病院 榮枝 
裕文

毛利 哲也（岐阜大学）
小澤 隆太（立命館大学）

15:30-17:00

多指ハンドとインテリ
ジェント物体操作 (4)

3N4
第 N 室

3M4-1 Keynote[1] ロボットと情報
通信
東京電機大学 ○鈴木 剛、富山県立
大学 澤井 圭
3M4-2 制御停止と電源断を併用す
る無線停止システムの検証
工学院大学 ○関 道人、羽田 靖史
3M4-3 無線式人体通信による近接
センサシステムの開発
安衛研 ○岡部 康平
3M4-4 地上ー超小型人工衛星間に
おけるレーザー通信装置の回路設
計
ハッピー・サイエンス・ユニバー
シティ ○竹津 元晴、佐鳥 新、北
海道衛星株式会社 伊藤 那知、ハッ
ピー・サイエンス・ユニバーシティ 
中村 聡希、久村 晃司
3M4-5 地上 ‐ 超小型衛星間におけ
るレーザー通信の指向捕捉追尾制
御系の研究
ハッピー・サイエンス・ユニバー
シティ ○久村 晃司、竹津 元晴、
中村 聡希、佐鳥 新、梶 敦次、北
海道衛星株式会社 伊藤 那知

羽田 靖史（工学院大学）
澤井 圭（富山県立大学）

15:30-17:00

ロボットのための通信
(2)

3M4
第 M 室

3K4-1 極細針を用いた腸管穿刺に
おけるたわみの実験分析
早稲田大学 ○下島 海、津村 遼介、
岩田 浩康
3K4-2 高位切断者のための Virtual 
Force Sensing を用いた両腕協調
動作生成システムの開発
九州工業大学 ○阿部 佑太、猪平 
栄一、柴田 智広
3K4-3 急伸長刺激による促通機能
付き簡易型片麻痺指運動機能回復
訓練装置の研究
鹿児島大学 余 永、○城 寿成、下
堂薗 恵、川平 和美
3K4-4 脳血管内治療用遠隔操作ロ
ボットの開発
愛知工科大学 ○山口 瞬、福本 優
治、永野 佳孝、大阪医科大学 金光 
拓也、宮地 茂
3K4-5 繋げる人工知能 ：生活機能
レジリエント社会のための スマー
トリビングネットを用いた生活知
能研究
産業技術総合研究所 ○西田 佳史、
北村 光司、佐々木 洋子、金崎 朝子、
Shi Boxin、大野 美喜子、楠本 欣
司
3K4-6 重症度クリフ分析法を用い
たスポーツ外傷ビッグデータの分
析
東京理科大学 ○今井 健太、産業技
術総合研究所 北村 光司、西田 佳
史、日本スポーツ振興センター 米
山 尚子、東京理科大学 竹村 裕、
緑園こどもクリニック 山中 龍宏

高岩 昌弘（徳島大学）

15:30-17:00

人と機械システムとし
ての医療・福祉工学 (4)

3K4
第 K 室

3J4-1 Keynote[2] 脳の視覚運動制御
とブレーンマシンインターフェー
ス
神経数理学研究所 ○田中 靖人
3J4-2 機械学習を使った固視微動
における心拍成分解析
株式会社三城 R ＆ D ○藤江 博幸、
神経数理学研究所／関西学院大学 
田中 靖人
3J4-3 刈り込み付きファジィ - テン
プレートマッチング法による探索
型脳 - 機械インターフェース
関西学院大学 小田 輝王、○工藤 
卓
3J4-4 足関節リハビリシステムに
よる他動反復動作時の筋・神経活
動
関西学院大学 ○橋本 侑亮、嵯峨 
宣彦、田中 靖人、藤江 博幸
3J4-5 運動認知によるＴＭＳ誘発
ｆＮＩＲＳ信号への影響
関西学院大学 ○森下 彩郁、伊東 
嗣功、工藤 卓

秋山 佳丈（信州大学）

15:30-17:00

バイオロボティクスと
システムインテグレー

ション (4)

3J4
第 J 室

12 月 17 日（土）　第 4 スロット



※ Keynote[1],[2] はキーノート講演（[ ] 内の数値は講演時間．1 講演分 =15 分）

3O4-1 加速度センサを用いた膝の
負担可視化装置の検討
奈良女子大学 ○浅野 春菜、喜多 
萌子、佐藤 克成
3O4-2 電動回内外機構と受動的把
持機構を備える装飾義手の開発
奈良先端科学技術大学院大学 ○神
田 将輝、大阪工業大学 吉川 雅博、
奈良先端科学技術大学院大学 丁 
明、高松 淳、小笠原 司、国立障害
者リハビリテーションセンター研
究所 河島 則天
3O4-3 後方から乗り込む福祉車両
に向けた前向き駐車支援システム
に関する研究
東京農工大学 ○下川 航、和田 正
義
3O4-4 荷重を考慮したそりを用い
た段差乗り越え機構の解析
中央大学 ○角田 郁弥、大隅 久、
テクニカルトート東京 小野 まなぶ
3O4-5 T 字杖使用者の歩行を見守
るインテリジェント杖の提案
筑波大学 ○白田 博紀、城東桐和会
東京さくら病院 篠田 雄一、筑波大
学 中内 靖
3O4-6 立ち上がりアシストを有す
る屋内介護歩行器の開発
大阪電気通信大学 ○福田 朋彦、鄭 
聖熹
3O4-7 制動安全性とユーザビリ
ティを考慮した車輪倒立型電動車
椅子の開発
大阪電気通信大学 ○香西 一樹、鄭 
聖熹
3O4-8 バイラテラル制御を用いた
装着型脚支援システム
茨城大学 ○安田 真、近藤 良、岡
田 養二、北山 文矢

京相 雅樹（東京都市大学）
木村 裕一（近畿大学）

15:30-17:30

医用工学と障害者支援
(4)

3O4
第 O 室

12 月 17 日（土）　第 4 スロット



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice




