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[ 研究概要 ]
ࣟ、ࡣᙜ◊✲ᐊ࡛ࠉ ࠋࣟࡍࡲ࠸࡛ࢇ⤌ࡾྲྀ✲◊ࡿࡍ㛵の▱⬟࣒ࢸࢫࢩット࣎ࣟࡧࡼ࠾ット࣎ ⏝ჾット࣎

ࣁ体≀࡞ ドࣥࣜࣥ グࢆᐇ⌧ࡿࡏࡉためのࣆࢽ࣐ レࣗーࣥࣙࢩ ᢏ⾡の◊✲、ࣟ ࠺ࡼࡿ࠼⡆༢ࡗࡶࢆット࣎

ࣥࣜࢹ作ᴗのモࡿࡼே㛫のᡭやᡭ、✲◊ࡿࡍ㛵⾡ためのᩍ♧ᢏࡿࡍ グࡀ࡞࡞ᰕ࡛ࠋࡍᏛ⾡ⓗࢸー࣐

⏘ᴗⓗࢸー࣐のࣂラࣥࡗ࡚ࢆࢫ ࠋࡍࡲࡋた࠸Ḽ㏄࠸ࡣ࡚࠸ࡘᥦࡈᏛ㐃ᦠの⏘、ࡾ࠾㐍め࡚ࢆ✲◊

[アドバンテージ]
ࣆࢽ࣐ࠉ レࣗーࣥࣙࢩ ᢏ⾡、⏬ീฎ⌮ᢏ⾡、動作計⏬ᢏ⾡、

᭱適ᢏ⾡ࢆ࡞⤫合ⓗ࠸⏝た▱⬟ࣟ࣎ット࣒ࢸࢫࢩ

のᵓ⠏ࢆᐇ⌧࡚ࡋ ࠋࡍࡲ࠸

[事例紹介]
ࣥࣙࢪࣅ࢜レࢸࢫࠉ ࢟ッࣆの⮬動ࡡࡤᕳࡳ✚ラࣂ、たࡋ⏝ࢆ

グࣥࢆ࣒ࢸࢫࢩ㛤Ⓨࡋࡲࡋた㸦Ẹ㛫ᴗのඹྠ㸧ࠋ

■ 相談に応じられるテーマ
ᶵᲔの▱⬟

⮬動・ࣟ࣎ット

♧ットのᩍ࣎ࣟ

■ 主な所属学会
日本ࣟ࣎ットᏛ

日本ᶵᲔᏛ

⡿ᅜ電気電ᏊᏛ㸦,(((㸧

■ 主な論文
『Simultaneous kinematic calibration, localization, and mapping (SKCLAM)

for industrial robot manipulators』 「Advanced Robotics 33-23」 2019

『Caging-based grasping of deformable objects for geometry-based 

robotic manipulation』 「Robomech Journal 6-1」 2019

『光ᙎ性を用いた力情報可視化に基づくビューベースト教♧生』

「計測自動制御学会論文集 54-5」 2018

■ 主な特許
特許第6150386号 「ロボット教♧方法」

特許第6052871号 「対象物移動装置，方法，プログラム，及びグ録媒体」

特許第5963262号 「対象物認識装置，方法，プログラム，及びグ録媒体」

■ 主な著書
『Robotic Microassembly』 Wiley-IEEE Press 2010 （分担ᇳ➹）

『ホロニック生産システム―人 ・ 機械 ・ システムがᰂ㌾に 「協調」

する次世代のモノづくり』 日本プラントメンテナンス協会 2004

（分担ᇳ➹）
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