
6月29日（水） 講演室Ａ 

 

[10:20－11:35] OS1 磁気浮上・磁気軸受の制御  

オーガナイザ： 岡 宏一（高知工科大学）, 水野 毅（埼玉大学） 

座長：酒井 悟（信州大学） 

A101 多重式静電浮上システム 第4報：二重式静電浮上における浮上特性評価 

○加藤 貴彰（埼玉大学）,水野 毅（埼玉大学），高崎 正也（埼玉大学），石野 裕二（埼玉大学） 

A102 永久磁石の直動駆動による鉄球の回転における磁気モデル 

○岡 宏一（高知工科大学），鶴見 輝（高知工科大学） 

A103 磁気浮上式回転球体風洞装置の開発（第５報：風洞試験） 

○水野 毅（埼玉大学），酒井 康博（埼玉大学），高崎 正也（埼玉大学），石野 裕二（埼玉大学） 

 

[13:10－14:50] OS9 フルードパワーの基礎と応用１ 

オーガナイザ： 眞田 一志（横浜国立大学） 

座長：西海 孝夫（防衛大学校） 

A104 ロバストコントローラを用いた自動変速機の変速制御 

Gao Bingzhao（横浜国立大学），角 直樹（横浜国立大学），○眞田 一志（横浜国立大学），高松 

秀樹（トヨタ自動車株式会社），鳥谷 和史（トヨタ自動車株式会社） 

A105 水圧駆動システムにおける圧力サージ防止に関する研究 

○光畑 彰人（東京工業大学），留 滄海（東京工業大学），北川 能（東京工業大学） 

A106 高機能型空気圧鬱血防止マットの開発 

○江郷 透（奈良工業高等専門学校），早川 恭弘（奈良工業高等専門学校），里村 祥太（奈良先

端科学技術大学院大学） 

A107 柔軟関節を用いた空気圧駆動鉗子マニピュレータの開発 

○原口 大輔（東京工業大学），只野 耕太郎（東京工業大学），川嶋 健嗣（東京工業大学） 

 

[15:05－16:45] OS9 フルードパワーの基礎と応用２ 

オーガナイザ： 眞田 一志（横浜国立大学） 

座長：眞田 一志（横浜国立大学） 

A108 油圧マニピュレータの基底パラメータ同定 

○前島 祐三（信州大学大学院），酒井 悟（信州大学），中西 稔（ローム），大須賀 公一（大阪

大学） 

A109 組込みコントローラとON/OFF弁を用いた疑似サーボ弁の開発と応用 

○赤木 徹也（岡山理科大学），堂田 周治郎（岡山理科大学），趙 菲菲（津山工業高等専門学校） 

A110  油圧管路に発生する圧力脈動の定在波に関する研究（終端インピーダンスの影響） 

○栗林 哲也（防衛大学校），伊藤 正樹（防衛大学校），一柳 隆義（防衛大学校），西海 孝夫（防

衛大学校） 

A111 入力むだ時間を有するOn-Off制御系に対する量子化誤差情報に基づいた空圧式除振台の制御系設計 

○小池 雅和（信州大学大学院），千田 有一（信州大学） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



6月29日（水） 講演室Ｂ 

 

[9:30－11:35] OS13 月・惑星探査ロボットの運動と制御１ 

オーガナイザ：久保田 孝（宇宙航空研究開発機構），飯塚 浩二郎（信州大学） 

座長：小林 泰三（福井大学） 

B101 軟弱地盤上における低圧車輪のけん引力評価 

○成田 伸一郎（宇宙航空研究開発機構），大槻 真嗣（宇宙航空研究開発機構），若林 幸子（宇

宙航空研究開発機構），西田 信一郎（宇宙航空研究開発機構） 

B102 車体の重心移動が移動ロボットの軟弱斜面横断時の走行性能に与える影響の評価 

○猪爪 宏彰（東北大学大学院），須藤 真琢（東北大学大学院），永谷 圭司（東北大学大学院），

吉田 和哉（東北大学大学院） 

B103 沈下過渡状態を考慮したテラメカニクスに基づく車輪駆動力モデルの提案 

○水上 憲明（総合研究大学院大学），吉光 徹雄（ISAS/JAXA），久保田 孝（ISAS/JAXA） 

B104 砂質不整地を走行する車輪型移動ロボットの荷重等分配制御に関する研究 

○小林 泰三（福井大学大学院），石上 玄也（宇宙航空研究開発機構），永谷 圭司（東北大学大

学院），小柳 栄次（千葉工業大学），竹中 慶（九州大学），砂長 麻美（東北大学大学院） 

B105 テラメカニクスに基づいた弾性車輪および剛性車輪の力学モデルの提案 

○石上 玄也（宇宙航空研究開発機構），大槻 真嗣（宇宙航空研究開発機構），久保田 孝（宇宙

航空研究開発機構） 

 

[12:45‐14:50] OS13 月・惑星探査ロボットの運動と制御２  

オーガナイザ：久保田 孝（宇宙航空研究開発機構），飯塚 浩二郎（信州大学） 

座長：永谷 圭司（東北大学） 

B106 月・惑星探査ローバの沈下量推定に有効な車輪の提案 

○笹木 竜也（信州大学大学院），飯塚 浩二郎（信州大学），山野 光裕（山形大学大学院）  

B107 柔軟構造を持つ惑星探査ローバの沈下と振動の同時抑制方法の提案 

○大槻 真嗣（宇宙航空研究開発機構），石上 玄也（宇宙航空研究開発機構），成田 伸一郎（宇

宙航空研究開発機構），若林 幸子（宇宙航空研究開発機構） 

B108 軟弱地盤における車輪型移動ロボットの走行性能に車輪表面形状が及ぼす影響の評価 

○須藤 真琢（東北大学），永谷 圭司（東北大学），吉田 和哉（東北大学） 

B109 惑星探査ローバ試験機Micro6の設計と走行試験 

○迎田 賢太郎（明治大学），黒田 洋司（明治大学） 

B110 軟弱地盤における小型月面探査ローバ用車輪の走行性能評価 

○飯塚 浩二郎（信州大学），笹木 竜也（信州大学大学院），久保田 武志（信州大学大学院），

西谷 篤郎（信州大学），中谷 一郎（愛知工科大学） 

 

[15:05－17:10] OS13 月・惑星探査ロボットの運動と制御３  

オーガナイザ：久保田 孝（宇宙航空研究開発機構），飯塚 浩二郎（信州大学） 

座長：飯塚 浩二郎（信州大学） 

B111 四脚月着陸機の接触力学解析と転倒性評価 

○能見 公博（香川大学），宮原 啓（富士重工業） 

B112 月惑星探査機のアクティブ制御着陸脚実験装置の開発 

○前田 孝雄（東京大学大学院），大槻 真嗣（宇宙航空研究開発機構），橋本 樹明（宇宙航空研

究開発機構），坂井 真一郎（宇宙航空研究開発機構） 

B113 ハイブリッド型MEID機構を用いた衝撃応答制御 

○櫛田 陽平（名古屋大学），原 進（名古屋大学），大槻 真嗣（宇宙航空研究開発機構），山田 陽

滋（名古屋大学），橋本 樹明（宇宙航空研究開発機構），久保田 孝（宇宙航空研究開発機構） 

B114 （講演中止） 

B115 三次元等方脚配置型ローバの動的な回転運動 

○錦織 慎治（九州大学大学院），外本 伸治（九州大学），久保田 孝（宇宙航空研究開発機構） 

 



6月29日（水） 講演室Ｃ 

 

[10:20－11:35] OS11 自動車の運動制御１  

オーガナイザ：川邊 武俊（九州大学） 

座長：川邊 武俊（九州大学） 

C101 車載用フライホイールによるセミトレーラ横転防止に関する研究 

○須田 義大（東京大学生産技術研究所），許 準会（東京大学生産技術研究所），安藝 雅彦（東

京大学生産技術研究所），林 世彬（東京大学生産技術研究所），高畑 良一（株式会社ジェイテク

ト），向出 尚正（株式会社ジェイテクト） 

C102 車速による車両ダイナミクスの変化を考慮した自動車用アクティブサスペンションの制御系設計 

○鈴木 卓馬（慶應義塾大学大学院），高橋 正樹（慶應義塾大学） 

C103 ロックアップクラッチのアンチワインドアップ制御 

○北條 祥雄（宇都宮大学大学院），平田 光男（宇都宮大学），安達 和孝（日産自動車株式会社），

金子 豊（日産自動車株式会社） 

    

[13:10－14:50] OS11 自動車の運動制御２  

オーガナイザ：川邊 武俊（九州大学） 

座長：平田 光男（宇都宮大学） 

C104 四輪駆動電気自動車におけるスリップ率均等化トルク配分と航続距離延長 

○西原 修（京都大学情報学研究科），熊澤 卓真（トヨタ自動車） 

C105 位置エネルギーを利用した省エネルギー型都市交通システムにおける軌道縦曲線設計による速度制御 

○安藝 雅彦（東京大学生産技術研究所），音羽 勇哉（東京大学生産技術研究所），須田 義大（東

京大学生産技術研究所），山口 大助（東京大学生産技術研究所），平沢 隆之（東京大学生産技術

研究所），表 久紀（泉陽興業株式会社） 

C106 交通信号機情報を利用した燃費最適化のためのモデル予測走行制御法 

○山口 大介（九州大学），カマル モハマド（（財）福岡県産業・科学技術振興財団），向井 正

和（九州大学），川邊 武俊（九州大学） 

C107 回避行動分析に基づくブレーキシステムの改良による自動隊列走行時の安全性の評価 

○中野 公彦（東京大学生産技術研究所），安藝 雅彦（東京大学生産技術研究所），鄭 仁成（東

京大学生産技術研究所），山邉 茂之（東京大学生産技術研究所），李 昇勇（東京大学生産技術研

究），須田 義大（東京大学生産技術研究所），佐久間 淳（日本自動車研究所），鈴木 儀匡（日

本自動車研究所），河島 宏紀（日本自動車研究所）石坂 宏幸（日本自動車研究所） 

 

[15:05－17:10] 車両システム 

座長：中野 公彦（東京大学） 

C108 復元機構を有するジャイロダンパによる一軸台車車両の蛇行動安定化 

○林 世彬（東京大学生産技術研究所），冨松 大峰（慶應義塾大学），西村 健太郎（慶應義塾大

学大学院），藪野 浩司（慶應義塾大学），須田 義大（東京大学生産技術研究所） 

C109 自己復元機構を有する倒立振子型移動ロボットにおける傾斜路走行 

○加藤 雅大（愛知工業大学），奥川 雅之（愛知工業大学），小林 義光（岐阜工業高等専門学校），

椋木 新（岐阜大学） 

C110 自動車用フライホイール式エネルギー回生システムの実験的効率評価に関する研究（効率評価式の提

案） 

○新宅 雅幸（神戸大学大学院），安達 和彦（神戸大学大学院），神吉 博（株式会社ジャイロダ

イナミクス） 

C111 GPSを用いた電気自動車のトラクションコントロール 

大内 茂人(東海大学)，○坂東 進太郎(東海大学)，小谷 斉之(東海大学)，平田 弘志(東海大学) 

C112 センサノイズを考慮した車両のアクティブ操舵制御 - スライディングモードオブザーバによる外乱

推定手法を用いたアプローチ –  

○後藤 大介（信州大学大学院），池田 裕一（信州大学），千田 有一（信州大学） 

 



6月29日（水） 講演室Ｄ 

 

[10:20－11:35] 制御技術 

座長：池田 裕一（信州大学） 

D101 2段階終端状態制御によるサーボプレスの衝撃制御 

○福崎 淳一（慶應義塾大学大学院），成川 輝真（慶應義塾大学大学院），西村 秀和（慶應義塾

大学大学院），伊藤 博幸（株式会社小松製作所），有壁 剛生（株式会社小松製作所） 

D102 非線形ロバスト制御による原子間力顕微鏡のステージ位置制御系の性能改善 

○小川 真（工学院大学大学院），剣持 竜介（工学院大学大学院），中茎 隆（工学院大学），石

井 千春（法政大学） 

D103 遅延フィードバック制御による楕円軌道上テザー秤動運動の周期運動への安定化制御 

○小島 広久（首都大学東京），古川 善康（首都大学東京） 

 

[13:35－14:50] OS15 機械・制御系設計と1D-CAE１ 

オーガナイザ：澤田 浩之（産業技術総合研究所），千田 有一（信州大学） 

座長：千田 有一（信州大学） 

D104 上流設計と1D-CAE 

○澤田 浩之（（独）産業技術総合研究所） 

D105 低次元力学モデルを用いた車両衝突時の乗員下肢保護制御系設計 

○成川 輝真（慶應義塾大学），西村 秀和（慶應義塾大学大学院） 

D106 二輪自動車に対する前輪操舵アシスト制御のモデル駆動型システム開発 

○西村 秀和（慶應義塾大学大学院），朱 紹鵬（慶應義塾大学大学院） 

 

[15:05－16:20]  OS15 機械・制御系設計と1D-CAE２ 

オーガナイザ：澤田 浩之（産業技術総合研究所），千田 有一（信州大学） 

座長：澤田 浩之（産業技術総合研究所） 

D107 数式処理技術を用いたロボットアームのモデル構築とシステムシミュレーション 

○重松 浩一（サイバネットシステム株式会社），加藤 操（サイバネットシステム株式会社） 

D108 1D-CAEに基づくMapleSimを用いた実践的システム設計教育ツールの開発 

○池田 裕一（信州大学），千田 有一（信州大学），岩ヶ谷 崇（サイバネットシステム株式会社），

加藤 克也（サイバネットシステム株式会社），深津 明生（サイバネットシステム株式会社） 

D109 可変構造関節を用いたアームの動特性を考慮した最適設計に関する研究 

○一瀬 雄太郎（信州大学大学院），酒井 悟（信州大学） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



6月30日（木） 講演室Ａ 

 

[9:00－10:15] OS3 自律知能無人ビークルの運動と制御１ 

オーガナイザ：野波 健蔵（千葉大学），鈴木 智（信州大学） 

座長：平田 光男（宇都宮大学） 

A201 赤外線距離センサを搭載した飛行ロボットの屋内自己位置推定 

○岩倉 大輔（千葉大学大学院），藤原 大悟（千葉大学大学院），野波 健蔵（千葉大学） 

A202 6発ロータ型フライングロボットの設計製作および自律飛行制御 

○ソン イクタク（千葉大学），王 偉（南京信息工程大学），岩倉 大輔（千葉大学），藤原 大悟

（千葉大学），野波 健蔵（千葉大学） 

A203 羽ばたき機構を用いた四枚羽小型飛行ロボットの開発 

○根本 剛志（信州大学），河村 隆（信州大学），鈴木 智（信州大学），飯塚 浩二郎（信州大学），

奥田 一郎（UHA味覚糖） 

 

[10:30－12:10] OS6 制御用センサ・アクチュエータ  

オーガナイザ：辻内 伸好（同志社大学），森下 信（横浜国立大学） 

座長：辻内 伸好（同志社大学） 

A204 磁気粘弾性エラストマの開発とセミアクティブ振動制御への応用 

○小松崎 俊彦（金沢大学），岩田 佳雄（金沢大学） 

A205 空気圧アクチュエータを駆動源とするマニピュレータの把持モデルの提案 

辻内 伸好（同志社大学），小泉 孝之（同志社大学），○木村 匡志（同志社大学），杉浦 光将（SQUSE），

小島 宏幸（SQUSE） 

A206 MRグリースの基本特性測定と減衰器への応用 

○杉山 慎也（横浜国立大学），三井田 悠磨（横浜国立大学），白石 俊彦（横浜国立大学），森

下 信（横浜国立大学） 

A207 大腿義足装着者の立脚期制御を目的とした無拘束歩行計測用6軸力覚センサの開発 

○林 祐一郎（同志社大学大学院），辻内 伸好（同志社大学），小泉 孝之（同志社大学），大島 裕

子（同志社大学），土屋 陽太郎（株式会社テック技販） 

 

[13:20－14:25] 特別講演１ 

題目：「農業の自動化・ロボット化の現状と展望」 

講師：野口 伸 先生 （北海道大学 大学院農学研究科 生物資源生産学専攻 教授） 

 

[14:40－15:55] OS3 自律知能無人ビークルの運動と制御２ 

オーガナイザ：野波 健蔵（千葉大学），鈴木 智（信州大学） 

座長：鈴木 智（信州大学） 

A208 （講演中止） 

A209 Localization of MAV in GPS-Denied Environment Using Embedded Stereo Camera 

○AZRAD Syaril（Chiba University），FADHIL Mohamad（Chiba University），SONG Yuze（Chiba 

University），IWAKURA Daisuke（Chiba University），NONAMI Kenzo（Chiba University） 

A210 オプティカルフローとPTAMによる小型ラジコンヘリコプタのマーカレス自律飛行制御 

○根本 崇史（宇都宮大学大学院），皆川 佳孝（宇都宮大学大学院），鈴木 康弘（宇都宮大学），

平田 光男（宇都宮大学） 

 

[16:10－17:15] 特別講演２ 

題目：「情報機器におけるメカトロニクス制御技術」 

講師：山口 高司 先生 （株式会社リコー 研究開発本部 技師長 兼 基盤技術研究センター 所長） 

 

 

 

 



6月30日（木） 講演室Ｂ 

 

[9:00－10:15]  OS13 月・惑星探査ロボットの運動と制御４ 

オーガナイザ：久保田 孝（宇宙航空研究開発機構），飯塚 浩二郎（信州大学） 

座長：吉光 徹雄（宇宙航空研究開発機構） 

B201 砂地におけるスクリュ推進システムの移動性能 

○永岡 健司（東北大学），久保田 孝（宇宙航空研究開発機構） 

B202 ステレオカメラを用いた高速走破性解析地図 

○永田 祐也（明治大学），黒田 洋司（明治大学） 

B203 アクティブサスペンションを有する探査ロボットの走行性能評価 

○内木 孝将（東京大学大学院），久保田 孝（宇宙航空研究開発機構） 

 

[10:30－12:10] OS4 スマート構造システム１ 

オーガナイザ：奥川 雅之（愛知工業大学），安達 和彦（神戸大学），梶原 逸朗（北海道大学），西垣 

勉（近畿大学） 

座長：奥川 雅之（愛知工業大学） 

B204 リレー形式非線形入力のみを用いるスライディングモード制御器と圧電アクチュエータによるエネル

ギー回生アクティブ振動制御 

○中原 健志（九州産業大学），藤本 孝（九州産業大学） 

B205 スマート構造を用いたHDDヘッド駆動機構の高周波帯域振動制御 

○中村 哲司（北海道大学工学院），梶原 逸朗（北海道大学工学院），有坂 寿洋（日立製作所） 

B206 圧電コンポジットを利用した振動発電装置のエネルギー変換効率に関する考察（第2報，実験的評価） 

○安達 和彦（神戸大学大学院），坂本 達哉（神戸大学） 

B207 非接触レーザー加振/計測技術による超小型スマート構造の制振特性評価 

○朱 艶（北海道大学），中村 哲司（北海道大学），梶原 逸朗（北海道大学） 

 

[13:20－14:25] 特別講演１ 

題目：「農業の自動化・ロボット化の現状と展望」 

講師：野口 伸 先生 （北海道大学 大学院農学研究科 生物資源生産学専攻 教授） 

 

[14:40－15:55]  OS4 スマート構造システム２ 

オーガナイザ：奥川 雅之（愛知工業大学），安達 和彦（神戸大学），梶原 逸朗（北海道大学），西垣 

勉（近畿大学） 

座長：安達 和彦（神戸大学） 

B208 オブザーバを利用したスーパーバイザーによるボルト緩み評価に対する精度向上 

○高田 祐治（愛知工業大学），奥川 雅之（愛知工業大学），渥美 辰哉（愛知工業大学） 

B209 曲線状繊維強化複合材の振動・曲率に関する多目的最適設計 

五十嵐 輝樹（北海道大学），○本田 真也（北海道大学），成田 吉弘（北海道大学） 

B210 振動制御を目的としたセンサ・アクチュエータ最適配置方法に関する一検討 

○亀山 正樹（信州大学），原田 昌人（信州大学） 

 

[16:10－17:15] 特別講演２ 

題目：「情報機器におけるメカトロニクス制御技術」 

講師：山口 高司 先生 （株式会社リコー 研究開発本部 技師長 兼 基盤技術研究センター 所長） 

 

 

 

 

 

 

 



6月30日（木） 講演室Ｃ 

 

[9:00－10:15] 振動の解析と制御 

座長：梶原 逸朗（北海道大学） 

C201 10自由度系の振動伝達率解析・実験 

○中村 公則（東海大学），尾崎 晃一（東海大学） 

C202 バックステッピング法に基づく旋回クレーンの振れ止め制御 

大内 茂人（東海大学），小谷 斉之（東海大学），○鎌田 光（東海大学），平田 弘志（東海大学） 

C203 動吸振器系の不動点を利用した質量測定（第２報：測定装置の試作） 

○山本 達（埼玉大学），水野 毅（埼玉大学），高崎 正也（埼玉大学），石野 裕二（埼玉大学） 

 

[10:30－12:10] OS12 二輪車のダイナミクスと制御１ 

オーガナイザ：西村 秀和（慶應義塾大学） 

座長：竹原 昭一郎（首都大学東京） 

C204 二輪車の操縦を模擬するライダモデルの安定性評価 

丸茂 喜高（日本大学），○大木 陽平（日本大学），綱島 均（日本大学），片山 硬（久留米工業

大学） 

C205 ４自由度自動二輪車モデルの改良に関する考察 

○平澤 順治（茨城工業高等専門学校） 

C206 制動時における二輪自動車の運動解析 

○村上 晋太郎（慶應義塾大学大学院），朱 紹鵬（慶應義塾大学），西村 秀和（慶應義塾大学大

学院） 

C207 二輪自動車に対する制動力制御システムデザイン 

○朱 紹鵬（慶應義塾大学大学院），村上 晋太郎（慶應義塾大学大学院），西村 秀和（慶應義塾

大学大学院），成川 輝真（慶應義塾大学大学院） 

 

[13:20－14:25] 特別講演１ 

題目：「農業の自動化・ロボット化の現状と展望」 

講師：野口 伸 先生 （北海道大学 大学院農学研究科 生物資源生産学専攻 教授） 

 

[14:40－15:55] 二輪車のダイナミクスと制御２  

オーガナイザ：西村 秀和（慶應義塾大学） 

座長：西村 秀和（慶應義塾大学） 

C208 幼児同乗用自転車のハンドル支援を目指した制御系設計 

松澤 俊介（東京電機大学），○佐藤 直柔（東京電機大学），岩瀬 将美（東京電機大学） 

C209 筋骨格モデルによる電動アシスト自転車の生体力学的検討 

○竹原 昭一郎（首都大学東京），長谷 和徳（首都大学東京），村上 武蔵（首都大学東京）  

C210 周辺情報を提示する倒立振子型車両の製作 

須田 義大（東京大学生産技術研究所），平山 遊喜（東京大学大学院），中野 公彦（東京大学生

産技術研究所），○中森 大樹（東京大学生産技術研究所） 

 

[16:10－17:15] 特別講演２ 

題目：「情報機器におけるメカトロニクス制御技術」 

講師：山口 高司 先生 （株式会社リコー 研究開発本部 技師長 兼 基盤技術研究センター 所長） 

 

 

 

 

 

 

 



6月30日（木） 講演室Ｄ 

 

[9:00－10:15] OS14 農業機械の運動と制御１ 

オーガナイザ：酒井 悟（信州大学），長坂 善禎（中央農業総合研究センター） 

座長：酒井 悟（信州大学） 

D201 ロボットコンバインの穀粒排出作業自動化のための画像処理技術の応用 

○栗田 寛樹（京都大学），飯田 訓久（京都大学），村主 勝彦（京都大学），川邉 達也（京都大

学），増田 良平（京都大学） 

D203 ピーマン自動収穫のための果実認識方法の改善 

○岡 宏一（高知工科大学），大崎 貴士（高知工科大学），BACHCHE Shivaji（高知工科大学） 

D202 イチゴの自動選別・パック詰め技術の開発 

○山本 聡史（生物系特定産業技術研究支援センター），林 茂彦（生物系特定産業技術研究支援セ

ンター），齋藤 貞文（生物系特定産業技術研究支援センター），落合 良治（生物系特定産業技術

研究支援センター） 

 

[10:30－11:45] OS14 農業機械の運動と制御２ 

オーガナイザ：酒井 悟（信州大学），長坂 善禎（中央農業総合研究センター） 

座長：長坂 善禎（中央農業総合研究センター） 

D204 スカイフック－適応外乱相殺併合制振制御ユニットによるスプレーヤブームのアクティブ振動抑制 

○星野 洋平（北海道大学大学院），片山 恭平（北海道大学大学院），小林 幸徳（北海道大学大

学院），中西 洋介（北海道立総合研究機構工業試験場），江丸 貴紀（北海道大学大学院） 

D205 農薬散布機作業アームの姿勢安定化・振動抑制技術の開発 

○中西 洋介（北海道立総合研究機構工業試験），小林 幸徳（北海道大学大学院），星野 洋平（北

海道大学大学院），江丸 貴紀（北海道大学大学院），浦池 隆文（北海道立総合研究機構工業試験

場），鈴木 慎一（北海道立総合研究機構工業試験場） 

D206 根切り位置制御機構を持つホウレンソウ自動収穫機の設計 

○林 克彦（信州大学），丸山 寛智（信州大学），近藤 宏樹（(株)安川電機），高藤 景介（信州

大学），千田 有一（信州大学），酒井 悟（信州大学），塩入 敏夫（JA全農長野），嶌田 武司（JA

全農長野），藤ヶ崎 静男（JA長野八ヶ岳），北沢 進（(株)西澤電機計器製作所） 

 

[13:20－14:25] 特別講演１ 

題目：「農業の自動化・ロボット化の現状と展望」 

講師：野口 伸 先生 （北海道大学 大学院農学研究科 生物資源生産学専攻 教授） 

 

[14:40－15:55] OS14 農業機械の運動と制御３ 

オーガナイザ：酒井 悟（信州大学），長坂 善禎（中央農業総合研究センター） 

座長：山本 聡史（生物系特定産業技術研究支援センター） 

D207 Energy based side force formula and attenuation for unmanned agricultural vehicles 

Satoru SAKAI（Shinshu University），○Rintaro FURUMOTO（Shinshu University） 

D208 CANバス利用により分散制御を行うコンバインロボットの開発 

○斎藤 正博（(独)農研機構 中央農業総合研究センター），玉城 勝彦（(独)農研機構 中央農業

総合研究センター），西脇 健太郎（(独)農研機構 中央農業総合研究センター） 

D209 果樹園用高機動小型高所作業車の開発  

○山田 祐一（生物系特定産業技術研究支援センター），金光 幹雄（生物系特定産業技術研究支援

センター），太田 智彦（生物系特定産業技術研究支援センター），山本 聡（生物系特定産業技術

研究支援センター），米田 隆志（芝浦工業大学） 

 

[16:10－17:15] 特別講演２ 

題目：「情報機器におけるメカトロニクス制御技術」 

講師：山口 高司 先生 （株式会社リコー 研究開発本部 技師長 兼 基盤技術研究センター 所長） 

 



7月1日（金） 講演室Ａ 

 

[9:00－10:15] OS3 自律知能無人ビークルの運動と制御３ 

オーガナイザ：野波 健蔵（千葉大学），鈴木 智（信州大学） 

座長：野波 健蔵（千葉大学） 

A301 MIMO PID制御器の設計と4発ティルト翼小型無人機の飛行制御への適用 

○越智 徳昌（防衛大学校），伊藤 泰隆（防衛大学校），横山 信宏（防衛大学校），村岡 浩治（宇

宙航空研究開発機構） 

A302 角速度センサを用いた小型固定翼機のProp Hanging飛行制御 

○皆川 佳孝（宇都宮大学大学院），平田 光男（宇都宮大学） 

A303 固定ピッチ式同軸２重反転型無人ヘリコプタのモデリング 

○石井 崇大（信州大学大学院），鈴木 智（信州大学），柳澤 源内（ゲン・コーポレーション），

富田 一輝（エンジニアリング・システム株式会社），横山 保俊（ゲン・コーポレーション） 

 

[10:30－11:45] OS3 自律知能無人ビークルの運動と制御４ 

オーガナイザ：野波 健蔵（千葉大学），鈴木 智（信州大学） 

座長：三輪 昌史（徳島大学） 

A304 屋外環境における詳細な地図を用いないUGVの自律制御 

○NGUYEN DUYHINH（千葉大学大学院），鮎澤 秀夫（千葉大学大学院），岩倉 大輔（千葉大学大学

院），藤原 大悟（千葉大学），野波 健蔵（千葉大学） 

A305 最適軌道設計による自律型車輪移動ロボットの軌道追従制御 

○平社 信人（群馬工業高等専門学校），石原 正彬（群馬工業高等専門学校），黒澤 義也（群馬

工業高等専門学校） 

A306 小型軽量汎用性を特徴とする姿勢センサの開発 

○田原 誠（千葉大学），鈴木 智（信州大学），野波 健蔵（千葉大学） 

 

[12:55－15:00] OS3 自律知能無人ビークルの運動と制御５ 

オーガナイザ：野波 健蔵（千葉大学），鈴木 智（信州大学） 

座長：藤原 大悟（千葉大学） 

A307 MIMOモデルによる小型電動ヘリコプタの最適自律制御 

○太田 雅人（千葉大学），王 競偉（千葉大学），佐藤 悠介（千葉大学），野波 健蔵（千葉大学），

藤原 大悟（千葉大学） 

A308 屋内外用超小型シングルロータヘリコプタの自律制御 

○佐藤 悠介（千葉大学），王 競偉（千葉大学），太田 雅人（千葉大学），野波 健蔵（千葉大学），

藤原 大悟（千葉大学） 

A309 無人ヘリにおける吊り下げ物体の振動制御 

○三輪 昌史（徳島大学大学院），園部 元康（徳島大学大学院），日野 順市（徳島大学大学院） 

A310 Wiiリモコンを用いた無人ヘリの操縦簡略化 

○三輪 昌史（徳島大学大学院），木下 健太郎（徳島大学大学院），松浦 良彦（松浦機械製作所） 

A311 推力偏向を用いたダクトファン飛行体の制御 

○重松 佑紀（徳島大学大学院），三輪 昌史（徳島大学大学院） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



7月1日（金） 講演室Ｂ 

 

[9:00－10:15] OS10 海洋におけるシステムと制御１ 

オーガナイザ：石井 和男（九州工業大学） 

座長：渡邉 啓介（東海大学） 

B301 モジュラー型自己組織化マップを用いた水中ロボットのシステム同定 

○武村 泰範（日本文理大学），石井 和男（九州工業大学） 

B302 水陸両用能動索状体の動力学モデルの構築と制御 

○田中 亮資（九州工業大学），松尾 貴之（北九州工業高等専門学校），石井和男（九州工業大学） 

B303 船底清掃ロボットの姿勢制御に関する研究 

○石井 和男（九州工業大学），アミールアリ フォローナシライ（九州工業大学），竹光 考昭（九

州工業大学），田坂 大蔵（九州工業大学） 

 

[10:30－11:45] OS10 海洋におけるシステムと制御２ 

オーガナイザ：石井 和男（九州工業大学） 

座長：石井 和男（九州工業大学） 

B304 自然エネルギーを利用したグライダー型海中ロボットの制御 

○有馬 正和（大阪府立大学），岡島 沢哉（岡島造船），山田 智貴（大阪府立大学） 

B305 動力学を考慮したシミュレータによるナビゲーションに関する研究 

○安東 大地（日本文理大学），武村 泰範（日本文理大学） 

B306 サブシープロダクションシステムの最近の動向 

○渡邉 啓介（東海大学） 

 

[12:55－14:35] OS2 ロボットのダイナミクスと制御１ 

オーガナイザ：滝田 好宏（防衛大学校），川島 豪（神奈川工科大学） 

座長：内田 洋彰（木更津工業高等専門学校） 

B307 公共交通システムとしてのパーソナルモビリティ・ビークル活用 

○李 溶根（東京大学大学院），中野 公彦（東京大学大学院），大堀 真敬（東京大学大学院） 

B308 筋電信号による前腕部動作識別手法のリアルタイム化 

○水野 陽章（同志社大学），辻内 伸好（同志社大学），小泉 孝之（同志社大学），栗栖 直之（同

志社大学） 

B309 自律全方位移動ロボットの自機と環境の高さ情報を考慮した並進と回転の同時制御 

○萬 礼応（慶應義塾大学），鈴木 崇文（慶應義塾大学大学院），松村 哲哉（慶應義塾大学大学

院），高橋 正樹（慶應義塾大学） 

B310 ダンプトラック型アーティキュレートロボット車両の軌道誘導SSMの提案 

滝田 好宏（防衛大学校），○ブイクワン ズン（防衛大学校），伊達 央（防衛大学校） 

 

 [14:50－16:30] OS2 ロボットのダイナミクスと制御２ 

オーガナイザ：滝田 好宏（防衛大学校），川島 豪（神奈川工科大学） 

座長：滝田 好宏（防衛大学校） 

B311 最適サーボ系による先端が柔軟な２リンクアームの位置と力制御 

○内田 洋彰（木更津工業高等専門学校），田村 和希（木更津工業高等専門学校） 

B312 上体駆動による三次元準受動歩行ロボットの旋回動作に関する実験的検討 

○池田 富士雄（長岡工業高等専門学校），平澤 勇気（長岡技術科学大学），外山 茂浩（長岡工

業高等専門学校）    

B313 可変重力環境下におけるコンパス型２足ロボットの受動歩行の解析と再現法の提案 

○松本 祐介（慶應義塾大学），池田 達彦（慶應義塾大学大学院），成川 輝真（慶應義塾大学），

高橋 正樹（慶應義塾大学），山田 深（JAXA），大島 博（JAXA），里宇 明元（慶應義塾大学） 

B314 歩行面と点接触する劣駆動二足歩行機の試作と矢状面内での歩行安定化 

○横田 聡（諏訪東京理科大学），星野 祐（諏訪東京理科大学） 

 



7月1日（金） 講演室Ｃ 

 

[9:00－10:15] OS7 非線形制御理論とその応用１ 

オーガナイザ：三平 満司（東京工業大学），横山 誠（新潟大学） 

座長：横山 誠（新潟大学） 

C301 4リンク3アクチュエータロボットの跳躍制御 

○加藤 大地（東京工業大学），関口 和真（東京工業大学），三平 満司（東京工業大学） 

C302 搬送装置に搭載された可変構造物の振動を抑制するための位置決め指令波形の動的整形法 

○藤本 孝（九州産業大学），中原 健志（九州産業大学） 

C303 アクロボットの倒立姿勢を生成する出力零化空間の時変出力関数を用いた補正 

○関口 和真（東京工業大学），三平 満司（東京工業大学） 

 

[10:30－11:45] OS7 非線形制御理論とその応用２ 

オーガナイザ：三平 満司（東京工業大学），横山 誠（新潟大学） 

座長：三平 満司（東京工業大学） 

C304 幾何学的アプローチに基づく４ロータ小型ヘリコプタの位置及び機体ヨー角制御 

○藤本 啓吾（新潟大学大学院），横山 誠（新潟大学），田邊 祐治（新潟大学） 

C305 記述関数法によるセミアクティブサスペンションのスライディングモード制御 

○外山 茂浩（長岡工業高等専門学校），池田 富士雄（長岡工業高等専門学校） 

C306 カシミール関数に基づくDCモータのインピーダンス制御 -ロバスト性の解析- 

○井田 信也（信州大学大学院），酒井 悟（信州大学） 

 

[12：55－14：10] OS7 非線形制御理論とその応用３ 

オーガナイザ：三平 満司（東京工業大学），横山 誠（新潟大学） 

座長：藤本 孝（九州産業大学） 

C307 高次線形化座標を用いた2自由度1劣駆動系の近似線形化制御 

○星野 祐（諏訪東京理科大学） 

C308 エネルギー整形非線形制御による倒立振子型移動体の不安定性を利用した加速制御 

○横山 和人（慶應義塾大学大学院），高橋 正樹（慶應義塾大学） 

C309 滑りを伴う二輪型ロボットのバックステッピングによる位置追従制御器 

○小川 伸夫（鳥羽商船高等専門学校），横山 誠（新潟大学） 

 

[14：50－16：05]  計測と推定 

座長：酒井 悟（信州大学） 

C310 加速度センサとウェーブレット変換を用いた球体の回転速度および回転軸の推定と検証 

○関口 彰太（信州大学大学院），高橋 英輔（名古屋工業大学大学院），千田 有一（信州大学），

中島 信行（（株）西澤電機計器製作所），吉松 俊一（千曲中央病院），長瀬 二郎（ナガセケン

コー（株）） 

C311 手振れに対する位置補正フィルタを用いた描画支援システムの開発 

○中尾 智幸（三重大学大学院），坂本 良太（三重大学医学部附属病院），矢野 賢一（三重大学

大学院），宮川 成門（岐阜県生活技術研究所），窪田 直樹（岐阜県生活技術研究所）），堀畑 聡

(日本大学)  

C312 離散時間非線形オブザーバを用いた回転機械系の未知外乱推定 

○太田 修司（信州大学），大谷内 翔太（信州大学），千田 有一（信州大学），池田 裕一（信州

大学） 
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[9:40－11:45] OS8 適応学習制御とその応用 

オーガナイザ：大屋 勝敬（九州工業大学），水本 郁朗（熊本大学） 

座長：大屋 勝敬（九州工業大学） 

D301 適応出力フィードバックによる不感帯を有するフレキシブルアームの先端位置制御 

○水本 郁朗（熊本大学），緒方 勇貴（熊本大学） 

D302 車輪型移動ロボットの適応振動抑制制御 

○衛藤 将（九州工業大学），奥村 克博（福岡県機械電子研究所），大多 英隆（九州工業大学），

大屋 勝敬（九州工業大学） 

D303 入力部に不確かさを持つノンホロノミック移動ロボット車の適応追従制御 

○佐藤 和也（佐賀大学大学院），柳 昌裕（佐賀大学大学院），鶴田 和寛（九州産業大学）  

D304 横方向速度計測を用いない適応車線追従制御 

○石橋 勇希（九州工業大学），卓 錦辛（九州工業大学），和田 秀樹（新日本非破壊検査(株)），

大屋 勝敬（九州工業大学） 

D305 適応制御による車両型ロボットの安定化 

○高羽 克尚（名古屋工業大学大学院），山田 直人（旭精機工業株式会社），山田 学（名古屋工

業大学大学院） 

 

[12:55－14:35] OS5 機械構造物の耐震・免震・振動制御１ 

オーガナイザ：古屋 治（東京都市大学），曽根 彰（京都工芸繊維大学），新谷真功（福井大学），田川

泰敬（東京農工大学） 

座長：古屋 治（東京都市大学） 

D306 長周期地震動による各種免震構造物の免震性能の評価に関する研究 

磯田 洋平（京都工芸繊維大学），○曽根 彰（京都工芸繊維大学大学院），増田 新（京都工芸繊

維大学大学院） 

D307 弾性案内機構のインパクトダンパによる制振効果 

○辺見 信彦（信州大学），鷲見 雄太（豊田合成株式会社） 

D308 ERブレーキを用いたキャスタワゴンの地震応答抑制 

○松本 拓也（東京農工大学），鎌田 崇義（東京農工大学） 

D309 地震動入力を受ける高速車両の挙動解析 

○曽根 彰（京都工芸繊維大学大学院），上西 将司（大阪府立豊中高校），増田 新（京都工芸繊

維大学大学院） 

 

[14：50－16：05] OS5 機械構造物の耐震・免震・振動制御２ 

オーガナイザ：古屋 治（東京都市大学），曽根 彰（京都工芸繊維大学），新谷真功（福井大学），田川

泰敬（東京農工大学） 

座長：曽根 彰（京都工芸繊維大学） 

D310 周波数整形軌道を用いた柔軟構造物の2自由度制振位置決め制御 

○星野 祐（諏訪東京理科大学），布川 巧（ミネベア(株)） 

D311 渦電流減衰効果を応用した軽量機械構造物用実機型減衰装置の性能評価 

○古屋 治（東京都市大学），小形 慶治（ヤクモ） 

D312 ビジュアル・カルマンフィルタに基づく水面形制御に関する基礎的研究 

○佐藤 正和（信州大学大学院），酒井 悟（信州大学） 


