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日本ロボット学会第 38回学会誌論文賞の贈呈
―第 38回学会誌論文賞選考結果報告―

　本学会では，ロボット学の発展への貢献を奨励することを目的として，
本学会の学会誌に発表された論文のうち，特に優秀なものに対して毎年学
会誌論文賞を贈呈しています．
　今回選考の対象となったのは，2022 年 1 月から 2023 年 12 月に学会誌
に掲載された論文であり，この中から皆様より 23 件の論文の推薦を受け
ました．この候補論文を対象として，第 38 回学会誌論文賞選考小委員会
を組織し，3 回にわたる厳正かつ公正な審査を行った結果，次の 4 件の論
文が受賞論文として選考され，理事会で最終決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状と副賞のメダルが贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の皆様に心からのお喜びを申し上げる
とともに，今後のご活躍をお祈りいたします．
� 第 38 回学会誌論文賞選考小委員会委員長　木口　量夫

密生した圃場における一部が隠れた果菜類の 
主茎の検出 

―写実的な CG画像で学習した 
深層畳み込みニューラルネットワークによる 

Image-to-Image変換―
三上　泰史　　石川　弘也　　原　　直裕　　夏迫　和也�
空閑　　融　　大和田恭平　　北浦　勇人　　上田　隆一�
（日本ロボット学会誌　第 40 巻　第 2 号，pp.143-153）

　圃場で作業するロボットのために，密生した果菜類のカラー画像から葉
と茎を検出し，さらに葉で隠れた主茎を検出するための手法を提案した．
人が葉と茎，背景を識別して訓練データを作ることが困難であったが，写
実的なコンピュータグラフィック（CG）画像を用いて深層畳み込みニュ
ーラルネットワーク（DCNN）を訓練することで，これらの検出を実現し
た．CG 画像の作成には三次元 CG 映画などで使われる手法を利用した．

� 三上泰史
2019 年千葉工業大学先進工学部未来ロボティクス学科
卒業，2021 年同工学研究科未来ロボティクス専攻修了．
2021 年 4 月よりパナソニック株式会社アプライアンス社
勤務．在学中は機械学習による画像認識の研究に従事．

� 石川弘也
2021 年 3 月千葉工業大学先進工学部未来ロボティクス
学科卒業．在学中より 3DCG デザイナーとして活動し，
ゲーム開発や玩具開発に携わる．2021 年 4 月よりユー
ソナー株式会社勤務．

� 原　直裕
2008 年電気通信大学電気通信学研究科修了．同年ヤン
マー株式会社入社．主に船舶の操船制御システムの開発
に従事．2015 年より果菜類の認識システムの研究開発
に従事．

 2024年学会賞選定結果のご報告 

� 夏迫和也
2018 年千葉工業大学工学研究科未来ロボティクス専攻
修了．在学中は自律移動ロボットの研究に従事し，つく
ばチャレンジに参加．同年ヤンマー株式会社に入社．果
菜類の認識システムの研究開発に従事．2024 年退社．
同年，住友重機械工業株式会社に入社．産業車両自律化
の研究開発に従事．

� 空閑　融
2003 年東京工業大学大学院機械宇宙システム専攻修了．
生産装置，自走ロボットなどの開発に携わる．2016 年
ヤンマー入社．2017 年より果菜類ハンドリングの研究
開発に従事．

� 大和田恭平
2020 年千葉工業大学先進工学部未来ロボティクス学科
卒業，2023 年同工学研究科未来ロボティクス専攻修了．
同年 4 月より京セラみらいエンビジョン株式会社勤務．
在学中は機械学習による画像認識の研究に従事．

� 北浦勇人
2018 年より千葉工業大学先進工学部未来ロボティクス
学科入学．RoboCup ヒューマノイドロボットリーグに
おける認識システムの開発，植物の認識システムの研究
に従事．現在，在学中に立ち上げた事業に専念している．

� 上田隆一
2001 年東京大学工学部精密機械工学科卒業．2003 年東
京大学大学院工学系研究科精密機械工学専攻修士課程
修了．2004 年同専攻博士課程中退後同専攻助手，2008
年同専攻助教．2009年有限会社USP研究所技術研究員．
2013 年産業技術大学院大学産業技術研究科情報アーキ
テクチャ専攻助教．2015 年千葉工業大学工学部（現，

先進工学部）未来ロボティクス学科准教授．2024 年同教授．2020 年度日
本機械学会教育賞．自律ロボットの研究に従事．博士（工学）．

選考理由：
　本論文は密生した圃場での果菜類の主茎の検出という問題に対して，
CG 画像で学習した深層畳み込みニューラルネットワークを用いた手法を
提案した論文である．実環境の問題を良く解析したうえで適切な方法が提
案されており，評価・考察も充実していて論文としての完成度が高い．農
業分野でロボットが活動するための基盤技術の構築に貢献するシステム設
計・構築分野の学術・技術論文として高く評価された．（システム設計・
構築分野）
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カルバック・ライブラ情報量の非対称性に着目した 
サンプリングベースモデル予測制御
福本　晃汰　　小林　泰介　　杉本　謙二�

（日本ロボット学会誌　第 40 巻　第 2 号，pp.174-177）

　本論文は，クロスエントロピー法（CEM）を用いたモデル予測制御が，
汎用性の代わりに収束に時間を要してリアルタイム性に欠けている課題の
解決に取り組んだ．具体的には，CEM の扱う最適化問題がカルバック・
ライブラ情報量に関する点に着目して，その非対称性を基に新たなアルゴ
リズムを導出した．これは，性能の悪い候補から積極的に逃れ，性能の良
いものへの収束を優先するため，早期に安全に実行可能な解を見いだせる．
この理論的特性の有用性を自動運転シミュレーションで検証し，運転の安
全性を高めることに成功した．

� 福本晃汰
2020 年大阪府立大学卒業，2022 年奈良先端科学技術大
学院大学修了．現在は関電システムズに勤務．サンプリ
ングベースモデル予測制御の理論的改良に関する研究
に従事．

� 小林泰介
2016 年名古屋大学を短縮修了．博士（工学）取得．同年
奈良先端大学院大学助教．2022 年より国立情報学研究
所／総合研究大学院大学助教となり現在に至る．その他，
日本学術振興会特別研究員，ミュンヘン工科大学滞在研
究員，JST さきがけ研究者．ロボット応用に向けた機械
学習理論の研究に従事．日本ロボット学会などの会員．

� 杉本謙二
1982 年京都大学大学院工学研究科修士課程修了．同年
三菱電機に入社，1985 年京都大学工学部助手，1989 年
岡山大学工学部助教授，1995 年名古屋大学工学部助教
授，1999 年奈良先端科学技術大学院大学教授，2022 年
南山大学教授となり現在に至る．制御工学の研究に従
事．工学博士．奈良先端科学技術大学院大学名誉教授．

計測自動制御学会のフェロー．IEEE，システム制御情報学会の会員．

選考理由：
　本論文はサンプリングベースのモデル予測制御における最適制御問題に
対して，交差エントロピー法の最適化アルゴリズムをカルバック・ライブ
ラ情報量の非対称性に着目して再導出することで，高効率なアルゴリズム
への改良を行った論文である．シンプルではあるが重要な視点の転換を行
った提案であり，高い新規性が認められるとともに波及効果も高く，要素
分野の論文として高く評価された．（要素分野）

子どものためのロボット研究における科学館での 
研究者とロボットによる合同発表の有用性評価

東風上奏絵　　岡田　　慧　　稲葉　雅幸�
（日本ロボット学会誌　第 40 巻　第 7 号，pp.621-630）

　子どもを対象にしたロボット研究では，研究者が一般の人々のロボット
に関する期待と不安を理解し，同時にロボットの可能性と限界を伝えるこ
とが求められる．本論文では，科学館での研究者とロボットによる合同発
表が，子ども向けのロボットに対する一般の人々の思いの把握・一般の人々
への robotic� literacy に関する情報発信に有用であり，さらに，合同発表
後のロボットとの移動を通した研究者と一般の人々の交流創出にも繋がる
ことを報告した．

� 東風上奏絵
2015 年東京大学工学部機械情報工学科卒業．2022 年東
京大学大学院学際情報学府博士課程修了（学際情報学）．
2022 年東京大学特任助教，2023 年京都大学特定助教と
なり現在に至る．ロボットを介した人どうしの交流創出
についての研究に従事．

� 岡田　慧
1997 年京都大学工学部情報工学科卒業．2002 年東京大
学大学院工学系研究科情報工学専攻博士課程修了．博士

（工学）．2002 年東京大学大学院情報理工学系研究科科
学技術振興特任教員．2006 年同特任講師．2009 年同准
教授，2018 年同教授となり現在に至る．ヒューマノイ
ド統合システム，ヒューマノイドプランナ，実時間三次

元ビジョンの研究に従事．

� 稲葉雅幸
1981 年東京大学工学部機械工学科卒業．1986 年東京大
学大学院情報工学専門課程博士課程修了（工学博士）．
1986 年東京大学講師，助教授を経て，2000 年から 2024
年まで教授として知能ロボットシステムの研究教育に
従事．

選考理由：
　本論文は科学館における長期間運用を通じて研究者とロボットによる合
同発表の有用性を評価した論文である．特に子供たちへもたらした影響に
ついて量的・質的な分析が詳細に行われており，科学コミュニケーション
の側面を備えた取り組みであるとともに，実環境での実証実験を設計する
にあたって多数の有益な知見が示されていることが，実証実験分野の学術・
技術論文として高く評価された．（実証実験分野）
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第 38回学会誌論文賞選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　田村　雄介（東北大学）
　　　　石井　裕之（早稲田大学）

委　員
青山　忠義（名古屋大学）
有泉　　亮（東京農工大学）
衣笠　哲也（岡山理科大学）
小山　佳祐（大阪大学）
辻田　哲平（防衛大学校）

中島　康貴（九州大学）
原田　　孝（近畿大学）
東森　　充（大阪大学）
三浦　　智（東京工業大学）
山本　正樹（パナソニック）

� 注）本年度退任委員のみ掲載，また一次審査のみ担当した委員も含む

推力により天井固定可能な 
ロータ分散型飛行マニピュレータの 
開発と飛行・吸着および手先位置制御

西尾　卓純　　趙　　漠居　　岡田　　慧　　稲葉　雅幸�
（日本ロボット学会誌　第 40 巻　第 8 号，pp.701-711）

　本論文では，ロータ分散型マニピュレータを開発し，飛行・環境吸着，
および手先位置制御手法を提案している．提案機体は，ロータ推力を用い
て天井に固定することで安定した作業を行うとともに，環境からの反力を
利用してより大きな力を発揮することが可能である．環境固定時には，静
摩擦と ZMP 条件を考慮した推力制御や手先制御を用いることで，高所で
安定したドリルによる穴あけ，塗装，バルブ開閉作業を可能にしている．

� 西尾卓純
2017 年大阪府立大学工学域航空宇宙工学課程卒業．
2022 年東京大学学際情報学府学際情報学専攻博士課程
を修了し，同年より東京大学大学院情報理工系研究科知
能機械情報学専攻特任助教．2023 年度より同研究科助
教となり現在に至る．ロボット制御・認識を活用したフ
ィールドロボットシステムに関心を持つ．

� 趙　漠居
2013 年東京大学工学部機械情報工学科卒業．2018 年東
京大学大学院情報理工系研究科知能機械情報学専攻博
士課程修了．博士（情報工学）．2018 年東京大学大学院
情報理工系研究科知能機械情報学専攻特任助教．2021
年東京大学工学系機械工学専攻特任講師となり現在に
至る．飛行ロボット，制御理論，動作計画，学習認識，

およびフィールドロボティクスに興味を持つ．

� 岡田　慧
1997 年京都大学工学部情報工学科卒業．2002 年東京大
学大学院工学系研究科情報工学専攻博士課程修了．博士

（工学）．2002 年東京大学大学院情報理工学系研究科科
学技術振興特任教員．2006 年同特任講師．2009 年同准
教授，2018 年同教授となり現在に至る．ヒューマノイ
ド統合システム，オープンソースロボティクス，長期記

憶双腕ロボットシステム，学習認識双腕マニピュレーションに興味を持つ．

� 稲葉雅幸
1981 年東京大学工学部機械工学科卒業．1986 年東京大
学大学院情報工学専門課程博士課程修了（工学博士）．
1986 年東京大学講師，助教授を経て，2000 年教授．現
在東京大学大学院情報理工学系研究科創造情報学専攻
所属．知能ロボットシステムの研究教育に従事．

選考理由：
　本論文は天井吸着が可能なロータ分散型飛行マニピュレータの安定かつ
高精度なマニピュレーションのための機構と制御について提案し，実機評
価を行った論文である．モデル化，制御則の提案，実機での検証まで高い
レベルで行われており，提案機構とそれに基づく制御手法に新規性がある
だけでなくシステムとしての完成度も高く，システム設計・構築分野の学
術・技術論文として高く評価された．（システム設計・構築分野）
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日本ロボット学会第 12回 Advanced Robotics Paper Awardsの贈呈
―第 12回 Advanced Robotics Paper Awards選考結果報告―

　本学会では，ロボット学の発展への貢献を奨励することを目的として，
本学会の欧文誌（Advanced�Robotics）に発表された論文のうち，特に優
秀なものに対して毎年 Advanced�Robotics� Paper�Awards を贈呈してい
ます．
　今回選考の対象となったのは，2022 年 1月から2023 年 12 月に Advanced�
Robotics 誌に掲載された論文であり，この中から皆様より 24 件の論�
文の推薦を受けました．この候補論文を対象として，第 12 回 Advanced�
Robotics�Paper�Awards 選考小委員会を組織し，3 回にわたる厳正かつ公
正な審査を行った結果，次の 4 件の論文が受賞論文として選考され，理事
会で最終決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状と副賞が贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の皆様に心からのお喜びを申し上げる
とともに，今後のご活躍をお祈りいたします．
� 第 12 回 Advanced�Robotics�Paper�Awards 選考小委員会委員長
� 木口　量夫

【Advanced Robotics Best Paper Award】

Learning-based collision-free planning on 
arbitrary optimization criteria  
in the latent space through cGANs

Tomoki�Ando,�Hiroto�Iino,�Hiroki�Mori,�Ryota�Torishima,�
Kuniyuki�Takahashi,�Shoichiro�Yamaguchi,��

Daisuke�Okanohara,�Tetsuya�Ogata�
（Advanced�Robotics�Vol.37,�No.10,�pp.621-633）

　We� propose� a� new� method� for� collision-free� planning� using�
Conditional� Generative�Adversarial� Networks（cGANs）to� transform�
between� the� robot’s� joint� space� and� a� latent� space� that� captures� only�
collision-free� areas� of� the� joint� space,� conditioned�by�an�obstacle�map.�
Generating�multiple� plausible� trajectories� is� convenient� in� applications�
such�as�the�manipulation�of�a�robot�arm�by�enabling�the�selection�of�tra-
jectories� that� avoids� collision�with� the� robot� or� surrounding� environ-
ment.�In�the�proposed�method,�various�trajectories�that�avoid�obstacles�
can�be�generated�by�connecting�the�start�and�goal�state�with�arbitrary�
line�segments�in�this�generated�latent�space.�Our�method�provides�this�
collision-free�latent�space,�after�which�any�planner,�using�any�optimiza-
tion�conditions,�can�be�used�to�generate�the�most�suitable�paths�on�the�
fly.�We� uccessfully� verified� this�method�with� a� simulated� and� actual�
UR5e�6-DoF�robotic�arm.�We�confirmed�that�different�trajectories�could�
be�generated�depending�on�optimization�conditions.

 Tomoki Ando
Tomoki� Ando� received� BS� and�MS� degrees� from�
Waseda�University� in�2020�and�2022,�respectively.�He�
was� a� technical� staff� in� the� National� Institute� of�
Advanced�Industrial�Science�and�Technology（AIST）
from� 2019-2022.� He� has� been� working� for� Sony�
Semiconductor� Solutions� Corporation� since� 2022.� His�

research�interest�is�deep�learning�for�robotics.

 Hiroto Iino
Hiroto�Iino�received�BS�and�MS�degrees�from�Waseda�
University� in� 2022� and� 2024,� respectively.� He�was� a�
technical� staff� in� the�National� Institute� of�Advanced�
Industrial� Science� and� Technology（AIST）from�
2021-2024.� He� has� been� working� for� Panasonic�
Holdings�Corporation�since�2024.�His�research�interest�

is�deep�learning�for�robotics.

 Hiroki Mori
Hiroki�Mori� received� his� B.E.M.E.� from� Toyohashi�
University� of� Technology,� and� Ph.D.� in� Information�
Science� and� Technology� from� The� University� of�
Tokyo.�He�was�appointed�as�an�assistant�professor�at�
Osaka�University� from� 2011� to� 2016,� a� researcher� at�
the� University� of� Cergy-Pontoise（now� CY� Cergy�

Paris�University）,�France�from�2016�to�2017,�and�an�associate�professor�
at�Waseda�University� from� 2017� to� 2023.� He� is� currently�working� at�
Waseda�University�as�a�visiting�associate�professor�and�is�a�co-founder�
and� director� at�Tokuiten� Inc.� His� research� interests� include� cognitive�
developmental�robotics,� learning-based�robotics,�soft�robotics,�and�agri-
cultural�robotics.

 Ryota Torishima
Ryota�Torishima� received� BS� and�MS� degrees� from�
Waseda�University� in�2019�and�2021,�respectively.�He�
was� a� technical� staff� in� the� National� Institute� of�
Advanced�Industrial�Science�and�Technology（AIST）
from� 2018-2021.� He� has� been�working� for� SoftBank�
Corp.�since�2021.�His�research�interest�is�deep�learning�

for�robotics.

 Kuniyuki Takahashi
Kuniyuki� Takahashi� received� B.S.,� M.S.,� and� Ph.D.�
degrees� from�Waseda�University� in� 2011,� 2013,� and�
2017,�respectively.�He�has�been�working�for�Preferred�
Networks,� Inc.� since� 2017.� His� research� interest� is� in�
machine� learning� for� robotics.� He� received� the� FA�
Foundation� Paper� Award� in� 2019,� the� Advanced�

Robotics� Best� Paper�Award� in� 2019,� was� an� ICRA� 2019� Best� Paper�
Award�finalist,�and�received�the�ICRA�2018�Best�Paper�Award�on�HRI.

 Shoichiro Yamaguchi
Shoichiro�Yamaguchi� received�B.S.� and�M.S.� degrees�
from�Kyoto�University� in�2016�and�2018,�respectively.�
He� has� been�working� for� Preferred� Networks,� Inc.�
since� 2018.�His� research� interest� is� in�machine� learn-
ing.

 Daisuke Okanohara
Daisuke� Okanohara� received� B.S.,� M.S.,� and� Ph.D.�
degrees� from� the�University� of�Tokyo� in� 2001,� 2007,�
and�2010,�respectively.�He�is�a�Representative�Director�
and� Chief� Executive� Researcher� of� Preferred�
Networks,� Inc.�He� is� also� the�Chief�Executive�Officer�
of� Preferred� Computational� Chemistry.� His� interests�

are�in�deep�learning�for�applications.
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 Tetsuya Ogata
Tetsuya�Ogata� received� a�D.E.� degree� from�Waseda�
University,�Japan�in�2000.�He�held�various�positions�at�
Waseda� University,� RIKEN�Brain� Science� Institute,�
and� Kyoto� University.� Since� 2012,� he� has� been� a�
Professor� at� Waseda� University.� He� is� a� Joint-
Appointed�Fellow� at�AIST’s�AI�Research�Center.�He�

has� served� as� a� director� for� the� Robotics� Society� of� Japan� and� the�
Japanese�Society�for�Artificial�Intelligence�etc.,�and�is�a�board�member�
of�the�Japan�Deep�Learning�Association.�He�is�the�Director�of�Waseda’s�
AI� and� Robotics� Institute.� He� received� the� 2023�MEXT� Science� and�
Technology�Award�etc.

選考理由：
　本論文は，条件付き敵対的生成ネットワーク（cGAN）を利用し，ロボ
ットの関節空間と障害物のない領域を捉えた潜在空間との間で変換する新
しい衝突フリーな計画法を提案した．コンセプトから理論的提案，シミュ
レーションによる実験，実機による実験まで述べられており，完成度が高
く，計算効率を維持しつつ成功率を高める工夫がなされ汎用性の高さから
有用性も高く，Best�Paper�Award に相応しいものと評価された．

【Advanced Robotics Best Survey Paper Award】

World models and predictive coding for 
cognitive and developmental robotics: 

frontiers and challenges
Tadahiro�Taniguchi,�Shingo�Murata,�Masahiro�Suzuki,��

Dimitri�Ognibene,�Pablo�Lanillos,�Emre�Ugur,��
Lorenzo�Jamone,�Tomoaki�Nakamura,�Alejandra�Ciria,��

Bruno�Lara,�Giovanni�Pezzulo�
（Advanced�Robotics�Vol.37,�No.13,�pp.780-806）

　Creating� autonomous� robots� that� can� actively� explore� the� environ-
ment,� acquire� knowledge� and� learn� skills� continuously� is� the� ultimate�
achievement� envisioned� in� cognitive� and� evelopmental� robotics.�
Importantly,�if�the�aim�is�to�create�robots�that�can�continuously�develop�
through� interactions�with� their� environment,� their� learning� processes�
should�be�based�on�interactions�with�their�physical�and�social�world�in�
the�manner�of�human�learning�and�cognitive�development.�Based�on�this�
context,� in� this� paper,�we� focus� on� the� two� concepts� of�world�models�
and�predictive�coding.�Recently,�world�models�have�attracted�renewed�
attention� as� a� topic� of� considerable� interest� in� artificial� intelligence.�
Cognitive�systems� learn�world�models�to�better�predict� future�sensory�
observations�and�optimize�their�policies,�i.e.�controllers.�Alternatively,�in�
neuroscience,� predictive� coding� proposes� that� the� brain� continuously�
predicts� its� inputs� and� adapts� to�model� its� own�dynamics� and� control�
behavior�in�its�environment.�Both�ideas�may�be�considered�as�underpin-
ning�the�cognitive�development�of�robots�and�humans�capable�of�contin-
ual�or�lifelong�learning.�Although�many�studies�have�been�conducted�on�
predictive� coding� in� cognitive� robotics� and� neurorobotics,� the� relation-
ship�between�world�model-based�approaches�in�AI�and�predictive�cod-
ing� in�robotics�has�rarely�been�discussed.�Therefore,� in� this�paper,�we�
clarify� the� definitions,� relationships,� and� status� of� current� research� on�
these� topics,� as�well� as�missing�pieces� of�world�models� and�predictive�
coding�in�conjunction�with�crucially�related�concepts�such�as�the�free-
energy� principle� and� active� inference� in� the� context� of� cognitive� and�
developmental�robotics.�Furthermore,�we�outline�the�frontiers�and�chal-
lenges� involved� in�world�models�and�predictive�coding�toward�the�fur-
ther�integration�of�AI�and�robotics,�as�well�as�the�creation�of�robots�with�
real�cognitive�and�developmental�capabilities�in�the�future.

 Tadahiro Taniguchi
Tadahiro� Taniguchi� received� his� M.E.� and� Ph.D.�
degrees� from� Kyoto� University,� in� 2003� and� 2006,�
respectively.� From� 2005� to� 2008,� he� was� a� Japan�
Society�for�the�Promotion�of�Science�Research�Fellow�
in�the�same�university.�From�2008�to�2010,�he�was�an�
Assistant�Professor�at�the�Department�of�Human�and�

Computer� Intelligence,� Ritsumeikan�University.� From� 2010� to� 2017,� he�
was�an�Associate�Professor�in�the�same�department.�From�2015�to�2016,�
he�was� a�Visiting�Associate�Professor� at� the�Department� of�Electrical�
and� Electronic� Engineering,� Imperial� College� London.� From� 2017� to�
2024,�he�was�a�Professor�in�the�same�department,�and�a�Visiting�General�
Chief�Scientist�at�Panasonic（Holdings）Corporation.�Since�2024,�he�is�a�
Professor� at�Graduate� School� of� Informatics,�Kyoto�University,�He�has�
been�engaged�in�research�on�machine�learning,�emergent�systems,�cog-
nitive�robotics,�and�symbol�emergence�in�robotics.

 Shingo Murata
Shingo�Murata� received�his�B.E.,�M.E.,� and�D.E.� from�
Waseda�University�in�2011,�2013,�and�2016,�respective-
ly.� From� 2016� to� 2018,� he� served� as� a� Research�
Associate� in� the�Department� of�Modern�Mechanical�
Engineering�at�Waseda�University.�Then,�from�2018�to�
2020,�he�held�the�position�of�Assistant�Professor�at�the�

Principles� of� Informatics� Research� Division,� National� Institute� of�
Informatics（NII）.�During�this�period,�he�was�appointed�as�an�Assistant�
Professor� in� the�Department� of� Informatics,� The�Graduate�University�
for� Advanced� Studies（SOKENDAI）.� From� 2020� to� 2024,� he� was� a�
Senior� Assistant� Professor� in� the� Department� of� Electronics� and�
Electrical�Engineering�at�Keio�University.�Presently,�he�is�an�Associate�
Professor� in� the� same� department.� His� current� research� interests�
include�cognitive�robotics,�robot�learning,�and�computational�psychiatry.

 Masahiro Suzuki
Masahiro�Suzuki�is�a�project�assistant�professor�in�the�
Graduate� School� of� Engineering� at� the�University� of�
Tokyo.� He�was� formerly� a� project� researcher� at� the�
University� of� Tokyo� from� 2018� to� 2020.� He� received�
his�PhD�from�the�University�of�Tokyo�in�2018�and�his�
MS� degree� from� Hokkaido� University� in� 2015.� His�

research� interests� are� in�deep�generative�models,�multimodal� learning,�
and�transfer�learning.

 Dimitri Ognibene
Dimitr i � Ognibene� graduated� in� In format ion�
Engineering�at�the�University�of�Palermo�in�2004�and�
his�PhD�in�Robotics�in�2009�from�University�of�Genoa.�
He� was� research� associate� at� ISTC-CNR� in� Rome�
since� 2005� till� 2010.� In� 2010� he� joined� the� Personal�
Robtics�Lab�of�Imperial�college.�In�2014�he�moved�to�at�

Centre� for� Robotics� Research,� Kings’� College� London.� In� 2015� he�was�
awarded�a�Marie�Curie�Actions�COFUND�fellowship�and�joined�the�AI�
and�ML� group� of� UPF,� Barcelona.� In� 2017� he� became� lecturer� in�
Computer�Science�and�Artificial�Intelligence�at�the�University�of�Essex,�
where� he� still� holds� a� visiting� position.� He� is�Associate� Professor� of�
Human�Technology�Interaction�at�the�University�of�Milan-Bicocca,�Italy�
since� 2020.� His�main� interest� lies� in� understanding� how� social� agents�
with�limited�sensory�and�computational�resources�can�adapt�to�complex�
and� uncertain� environments.� To� this� end� it� develops� both� neural� and�
Bayesian�models�and�applies�them�both�in�the�physical�field,�e.g.,�robots,�
and�virtual,�e.g.,�social�media,�settings.
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 Pablo Lanillos
Pablo� Lanillos� received� a� Ph.D.� in� computer� science�
engineering� from� the� Department� of� Computer�
Engineering� and� Automatic� Control,� Complutense�
University� of�Madrid,� Spain,� in� 2013.� He� is� principal�
investigator� at� the� Cajal� International� Neuroscience�
Center,� Spanish� National� Research� Council,� and� the�

Donders�Institute�for�Cognition�in�the�Netherlands.�He�was�awarded�the�
Marie� Skłodowska-Curie�H2020� Grant� at� the�Technical� University� of�
Munich�and�gained�tenure�as�Assistant�Professor�at�Radboud�University�
Nijmegen.�His�research�group,�Neuro�AI�and�Robotics（NAIR）,�develops�
neuroscience-inspired� artificial� intelligence� algorithms� for� achieving�
human-like� perception� and� action� in� robots� and� he� currently� coordi-
nates�three�international�projects�where�the�leitmotif�is�to�transform�our�
understanding�of�human�cognition�into�technologies�of�the�future.

 Emre Ugur
Emre�Ugur�is�an�associate�professor�of�computer�engi-
neering� at�Bogazici�University,� Istanbul,�Turkey,� and�
the� head� of� the� Cognitive,� Learning,� and� Robotics

（CoLoRs）Lab.� He� received� his� PhD� in� Computer�
Engineering� from�Middle� East�Technical� University,�
Ankara,�worked�as�a�research�scientist�at�ATR,�Japan,�

visited�Osaka�University�as�a�specially�appointed�assistant�and�associate�
professor,� and� worked� as� a� senior� researcher� at� the� University� of�
Innsbruck.� He� is� a� Senior� IEEE�Member.� He� has� been� awarded�The�
Young� Scientist�Award� by� the� Science�Academy（BAGEP）and�The�
Excellence� in�Teaching�Award�by� the�Faculty�of�Engineering� in�2021.�
He�has�been�the�principal� investigator�of�the�IMAGINE�and�INVERSE�
projects� funded� by� the� European� Commission� and� the� DEEPSYM,�
DEEPPLAN,� AFFORD,� and� SOFT-EXO� projects� funded� by� the�
Scientific�and�Technological�Research�Council�of�Turkiye（TUBITAK）.�
He� is� interested� in� robotics� and� artificial� intelligence� in� general� and�
robot�learning,�cognitive�robotics,�and�neuro-symbolic�robotics�in�partic-
ular.

 Lorenzo Jamone
Lorenzo�Jamone� is�a�Senior�Lecturer� in�Robotics�and�
Director� of� the� CRISP� team� at� the� School� of�
Engineering� and�Materials� Science（SEMS）of� the�
Queen�Mary�University� of� London（QMUL）,� in� the�
UK.�The�CRISP�team�is�part�of� the�ARQ（Advanced�
Robotics� at� Queen�Mary）group.� Since� 2018� he� is� a�

Turing�Fellow�at�The�Alan�Turing�Institute.�He�received�the�MS（Hons）
degree�in�computer�engineering�from�the�University�of�Genoa,�Italy,� in�
2006,�and�the�PhD�degree�in�humanoid�technologies�from�the�University�
of� Genoa� and� the� Italian� Institute� of�Technology,� in� 2010.� He�was� an�
Associate� Researcher� with� the� Takanishi� Laboratory,� Waseda�
University,�Tokyo,�Japan,�from�2010�to�2012,�and�with�VisLab,�Instituto�
Superior�Técnico,�Lisbon,�Portugal,�from�2013�to�2016.�His�main�research�
interest�is�Cognitive�Robotics,�with�more�than�120�publications（h-index�
28）on�object�manipulation,�tactile�sensing,�affordance�perception,�senso-
rimotor�learning�and�control.

 Tomoaki Nakamura
Tomoaki�Nakamura� received� his� BE,�ME,� and�Dr.� of�
Eng.� degrees� from� the� University� of� Electro-
Communications� in� 2007,� 2009,� and� 2011.� From�April�
2011� to�March�2012,�He�was�a� research� fellow�of� the�
Japan�Society�for�the�Promotion�of�Science.�In�2013,�he�
worked� for�Honda�Research� Institute� Japan�Co.,� Ltd.�

From�April�2014� to�March�2018,�he�was�an�Assistant�Professor�at� the�
Department� of�Mechanical� Engineering� and� Intelligent� Systems,� the�
University�of�Electro-Communications.�Since�April�2019,�he�has�been�an�
Associate�Professor�at�the�same�department.�His�research�interests�are�
intelligent�robotics�and�machine�learning.

 Alejandra Ciria
Alejandra� Ciria� obtained� her� Ph.D.� in� Experimental�
Psychology� from�the�Universidad�Nacional�Autónoma�
de�México（UNAM）.� In� 2019,� she� completed� a� post-
doctoral� fellowship� in�the�Adaptive�Systems�group�at�
Humboldt-Universität� zu� Berlin,� funded� by� the�
Alexander�von�Humboldt�Foundation.�Since�2020,� she�

has� been� an� associate� professor� in� the�Department� of� Cognitive� and�
Behavioral� Sciences� at� the� Faculty� of� Psychology� at�UNAM� and� the�
head�of�the�Embodied�Cognition�Lab.�She�is�also�a�Diverse�Intelligences�
Summer� Institute（DISI）fellow.� Her� research� focuses� on� perceptual,�
predictive,�attentional,�and�emotional�mechanisms�within� the�embodied�
and�grounded�cognition�framework.

 Bruno Lara
Bruno� Lara� received� a� PhD� in�Mechatronics� from�
King’s� College� London.� He� did� a� postdoc� at� the�
TheoriLabor� in� the� University� of� Jena,� working� on�
evolutionary�robotics,� and� then�a�postdoc� in� the�Max�
Planck� Institute� for� Psychology�Research� in�Munich,�
focusing� on� research� on� Cognitive� Robotics.� He� is� a�

Professor�at�the�Universidad�Autónoma�del�Estado�de�Morelos（UAEM）
and� the�Head� of� the� Cognitive� Robotics� Lab� at� the� Science� Research�
Centre�since�2005.�In�2011�and�then�again�in�2019,�he�did�long�research�
stays� in�the�Adaptive�Systems�group�at�the�Humboldt-�Universitat�zu�
Berlin.�He�is�an�Alexander�von�Humboldt�Fellow.�His�research�interests�
include� internal�models,� prediction� and� predictive� processing� in� the�
framework�of�cognitive�robotics.

 Giovanni Pezzulo
Giovanni� Pezzulo� received� his� MSc� from� the�
University� of� Pisa� and� his� Ph.D.� degree� from� the�
University� of� Rome� La� Sapienza.� He� is� Research�
Director� at� the� Institute� of� Cognitive� Sciences� and�
Technologies,� National� Research� Council� of� Italy,� in�
Rome.�He�uses�a�combination�of� theoretical,� computa-

tional� and�empirical�methods� to� study� cognitive�processing� in�humans�
and�other�animals,�with�a�focus�on�goal-directed�behavior,�decision-mak-
ing,�prediction,�and�planning.�His�research�was�funded�by�the�European�
Research�Council,� the�EU’s�Horizon�2020,� the�Human�Frontier�Science�
Program,�and�other�agencies.

選考理由：
　本論文は，認知発達ロボティクスにおける世界モデルと予測コーディン
グに関するサーベイ論文である．極めて幅広く調査・分析し，様々なアプ
ローチ方法を場合分けして課題を明確に提示している．さらなる展開が予
想される分野であり，この分野を俯瞰するために有用な論文であることが
評価された．
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【Advanced Robotics Excellent Paper Award】

Multi-step motion learning by combining 
learning-from-demonstration and  

policy-search
Yaqiang�Mo,�Hikaru�Sasaki,��

Takamitsu�Matsubara,�Kimitoshi�Yamazaki�
（Advanced�Robotics�Vol.37,�No.9,�pp.560-575）

　In� this� paper,�we� focus� on� tasks� that� require�multi-step�motions� to�
achieve�the�goal,�and�we�describe�a�method�for�a�robot�to�automatically�
achieve�the�goal.�We�proposed�a�method�based�on�reinforcement�learn-
ing�and�“Teaching�by�Showing”�for�multi-step�tasks.�A�robot�can�learn�
how�to�complete�a� task�automatically�by�referring� to� the�motions�of�a�
human�operator,�even�if�the�task�consists�of�multi-step�motions.�Because�
a�human�operator�is�not�required�to�operate�the�robot�during�the�learn-
ing�process,�we�believe�that�our�proposed�method�can�reduce�the�bur-
den�on�the�human�operator.�Finally,�we�conducted�experiments�to�vali-
date�the�effectiveness�of�the�proposed�method�and�compared�it�to�a�con-
ventional�reinforcement�learning�method.

 Yaqiang Mo
Yaqiang�Mo�received�his�BE�from�Sichuan�University,�
China,� in�2015.�He�received�his�ME�and�PhD�degrees�
from� Shinshu� University,� Japan,� in� 2019� and� 2022,�
respectively.� He� is� currently� a� lecturer� at�Yangzhou�
Polytechnic� Institute.� His� research� interests� include�
machine�learning�and�motion�planning�for�robotics.

 Hikaru Sasaki
Hikaru�Sasaki�received�his�Ph.D.�degree�from�the�Nara�
Institute�of�Science�and�Technology（NAIST）,�Japan,�
in� 2021.� He�was� appointed� as� a� Specially�Appointed�
Assistant�Professor� in�January�2022�and�was�appoint-
ed�as�Assistant�Professor�in�April�2022�at�NAIST.

 Takamitsu Matsubara
Takamitsu� Matsubara� rece ived� h is� Ph .D . � in�
Information�Science�from�the�Nara�Institute�of�Science�
and�Technology（NAIST）,� Japan,� in� 2007.� He�was� a�
Research�Fellow（DC1）at� the� Japan� Society� for� the�
Promotion�of�Science�from�2005�to�2007.�From�2013�to�
2014,� he� was� a� visiting� researcher� at� the� Donders�

Institute� for� Brain,� Cognition,� and� Behavior� at� Radboud� University�
Nijmegen�in�the�Netherlands.�He�is�a�professor�at�NAIST�and�holds�vis-
iting�researcher�positions�at�ATR�in�Kyoto�and�the�AIST�AI�Center�in�
Tokyo,�Japan.�His�research�focuses�on�machine�learning�and�motor�con-
trol�in�robotics.

 Kimitoshi Yamazaki
Kimitoshi� Yamazaki� received� BE,� ME� and� Ph.D.�
degrees�from�University�of�Tsukuba�in�2002,�2004�and�
2007,�respectively.�From�2006�to�2007,�he�was�a�JSPS�
research� fellow.�From�2007� to�2012,�he�was�a�project�
assistant� professor� in� the�University� of�Tokyo.� From�
2010� to� 2014,� he�was� also� a� researcher� of� PRESTO,�

JST.�He�joined�Shinshu�University�in�2012�and�is�currently�a�professor.�
His�research�interests�are� in�robot�vision�and�motion�planning.�He�is�a�
member�of�RSJ,�SICE,�JSME�and�IEEE.

選考理由：
　本論文は，複数の手順から構成されるマルチステップタスクを段階ごと
に明示的に分ける必要なく最終的な報酬のみから学習する手法を提案して
いる．実機を用いて食器の片付けと布を畳むという異なる種類のタスクに
対して適用し，手法の一般性を示しており，有用性が高く評価された．

Principle of object support by  
Rope deformation and its application to  

Rope climbing by snake robot
Ryota�Watanabe,�Motoyasu�Tanaka�

（Advanced�Robotics�Vol.37,�No.9,�pp.591-602）

　This�study�proposes�a�principle�of�object�support�by�rope�deformation�
and�demonstrates�the�application�of�this�principle�to�the�operation�of�a�
snake�robot� that�moves�up�and�down�on�a�rope.�To�realize� the�object�
support,� the�minimum� tension� required� to� support� the� object� under�
deformation�of� the� rope�and� the�principle�and�effect� of� rotation�of� the�
object’s� posture� are� considered.�An� effective�method� for�winding� the�
rope� is� additionally� examined.� For� the� rope-climbing�motion� of� the�
snake�robot,�we�designed�and�fabricated�a�snake-shaped�robot�that�can�
apply�the�principle�of�object�support�by�rope�deformation�using�multiple�
joints.

 Ryota Watanabe
Ryota�Watanabe�received�the�B.Eng.�and�M.Eng.�from�
the�Department�of�Mechanical�and�Intelligent�Systems�
Eng i n e e r i n g , � Th e � Un i v e r s i t y � o f � E l e c t r o-
Communications,� Tokyo,� Japan,� in� 2020� and� 2022,�
respectively.�He� is�currently�with�NACHIFUJIKOSHI�
CORP.,�Toyama,�Japan.

 Motoyasu Tanaka
Motoyasu� Tanaka� received� the� B.Eng.,�M.Eng.,� and�
Ph.D.�degrees� in�engineering�from�the�Department�of�
Mechanical� Engineering� and� Intelligent� Systems,�
University� of� Electro-Communications,� Tokyo,� Japan�
in� 2005,� 2007,� and� 2009,� respectively.� From� 2009� to�
2012,�he�was�with�Canon,�Inc.,�Tokyo.�He�is�currently�a�

Professor�with� the�Department� of�Mechanical� and� Intelligent� Systems�
Engineering,�University�of�Electro-Communications.�His�research�inter-
ests�include�biologically�inspired�robotics�and�dynamics-based�nonlinear�
control.�He�is�a�member�of�IEEE,�the�Robotics�Society�of�Japan,�and�the�
Society�of�Instrument�and�Control�Engineers.

選考理由：
　本論文は，ロープ変形による物体支持の機構の原理からヘビ型ロボット
によるロープ登りの適用と実機による実現を示した．ロープ上のロコモー
ションはユニークな発想であり，理論的な分析から実装まで丁寧になされ
ており，独創性が高く評価された．

第 12回 Advanced Robotics  
Paper Awards選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　田中　由浩（名古屋工業大学）
　　　　辻　　俊明（埼玉大学）

委　員
荒田　純平（九州大学）
岡田　　慧（東京大学）
岡田　浩之（�東京情報デザイン専門

職大学）
小椋　　優（IHI）
金崎　朝子（東京工業大学）

菊植　　亮（広島大学）
鈴木　　智（千葉大学）
田中　基康（電気通信大学）
中臺　一博（東京工業大学）
中村　明生（東京電機大学）
新山　龍馬（明治大学）

� 注）本年度退任委員のみ掲載，また一次審査のみ担当した委員も含む
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日本ロボット学会第 29回実用化技術賞の贈呈
―第 29回実用化技術賞選考結果報告―

　実用化技術賞は，産業分野の自動化の推進や，社会生活の改善にロボッ
ト技術の研究開発成果が直接役立てられ，ロボット技術の社会への貢献が
一層進むことを目的として，ロボットに関する優秀な実用化技術の開発を
行った個人やグループに毎年贈呈しております．
　本年度は，6 件の応募がありました．本会選考規程に基づいて審査委員
会を組織して慎重な審議を行い，まず第 1 段階として応募 6 件が規程で示
す条件に合致することを確認し，書類選考の結果を経て，3 件をヒアリン
グすべき対象としました．
　ついで第 2 段階として，この 3 件それぞれについて厳正な技術評価を行
い，これに基づき委員会全体で受賞候補に値するかどうかを改めて慎重に
審議しました．その結果，3 件ともに授賞対象として選定され，理事会で
最終決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状が贈呈されました．
　最後に，受賞者の方々に心よりお慶びを申し上げますとともに，今後の
ご活躍をお祈りいたします．
� 第 29 回実用化技術賞選考小委員会委員長　木口　量夫

人共存型自律搬送ロボット「Potaro」と 
多台数統括システムによる 
リーンな病院内物流の実現

山岡　正明　　松井　　毅　　小田　志朗　　池内　祥人�
豊島　　聡　　谷合　　理　　倉橋　幸慎�

（トヨタ自動車（株））

推薦理由：
　本システムは，自律搬送ロボットと，その多台数統括システムにより，
病院内物流を実現している．現時点でのシステム導入実績は関係医療機関
1 箇所ではあるものの，運用台数の多さと病院実務での長期的な運用実績，
デザインや経路制御，UI とそれぞれの完成度の高さが評価された．今後
さらに医療系現場や他分野への導入が進むことへの期待も込めて，贈賞候
補として推薦する．

� 山岡正明
1989 年大阪大学大学院基礎工学研究科修士課程修了．
同年トヨタ自動車（株）入社．車両制御開発等を経て，
愛知万博からロボット開発に従事．Potaro プロジェク
トリーダ．車両用ハイブリッドシステムにて平成 16 年
度全国発明表彰・経済産業大臣賞受賞．

� 松井　毅
2005 年日本大学理工学部航空宇宙工学科学士課程修了．
同年トヨタ自動車（株）入社．国内外でのエンジン生産
ライン立上げ・生産性向上活動を経て，2020 年より人
共存型自律搬送ロボット Potaro の開発に従事．開発グ
ループマネージャー．

� 小田志朗
1998 年熊本大学大学院工学研究科修士課程修了．同年
川崎重工業（株）入社．クリーンロボット開発などに従
事．2004 年トヨタ自動車（株）入社．愛知万博楽隊ロ
ボットを開発したのち，施設案内ロボット Robina，リ
ハビリ支援ロボット Welwalk などを開発設計．医療機
器設計課長・事業化マネージャーを経て，院内搬送ロボ

ット Potaro のハードウェア開発設計．

� 池内祥人
2011 年大阪大学大学院工学研究科知能・機能創成工学
専攻修士課程修了．同年トヨタ自動車（株）入社．ガス
タービンエンジンの制御系開発を経て，2019 年より人
共存型自律搬送ロボット Potaro の研究開発にソフト開
発リーダーとして従事．

� 豊島　聡
2013 年京都大学大学院工学研究科機械理工学専攻修士
課程修了．同年トヨタ自動車（株）入社．モバイルマニ
ピュレータロボットなどの設計開発を経て，2019 年よ
り人共存型自律搬送ロボット Potaro の研究開発にシス
テム開発リーダーとして従事．

� 谷合　理
2014 年東京工業大学大学院理工学研究科機械宇宙シス
テム専攻修士課程修了．同年トヨタ自動車（株）入社．
パワートレーンの先行開発を経て，2021 年より人共存
型自律搬送ロボット Potaro の研究開発に統括システム
開発リーダーとして従事．

� 倉橋幸慎
2014 年筑波大学大学院システム情報工学研究科知能機
能システム専攻修士課程修了．同年（株）本田技術研究
所に入社．2021 年トヨタ自動車（株）に入社．人共存
型自律搬送ロボット Potaro の研究開発に自律移動ソフ
ト 開 発 リ ー ダ ー と し て 従 事． 現 2024 年 Toyota�
Research� Institute,� Inc. に出向しロボットの環境認識に

関する研究開発に従事．

自律移動制御システム「SIGNAS」および 
搬送ロボット SIGNAS-BM

北野　　斉　　古川　　潤　　田續　博一　　臼井　　翼�
望月　恒星　　羽生　明夫　　内藤　　隆　　長尾　　厚�

（THK（株），THK インテックス（株））

推薦理由：
　SIGNAS は，独自のマーカー（サインポスト）を経路付近に配置する搬
送ロボットのナビゲーションシステムである．半屋外での変化の少ない長
廊下や，悪路（鉄板やグレーチングなど）に対し効果的で，物流センター
や，食品工場，工場内倉庫等における搬送に適している．AGV（テープ
方式）や AMR（SLAM 方式）とは棲み分け，床テープレス，低コスト，
設定の簡単さ，安定走行を重視するユーザに選ばれており，販売実績台数
も申し分ない．敢えて枯れた技術でシステムをまとめ上げた点が評価でき，
本賞に推薦する．

� 北野　斉
1986 年同志社大学工学部電子工学科卒業．同年松下電
工（株）（現パナソニック）．2015 年より THK（株）．
パラレルメカニズム，全方向移動機構，自律移動ロボッ
トなどの研究開発に従事．第 6 回日本ロボット学会実用
化技術賞，第 2 回ロボット大賞日本機械工業連合会会長
賞，2023 年度日本機械学会優秀製品賞受賞．日本ロボ

ット学会正会員．
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� 古川　潤
基板検査機器メーカーを経て，2000 年 THK（株）に入
社．生産設備の開発，ロボット制御の開発・設計，ロボ
ットシステムインテグレーション，搬送ロボットの開発
に従事．2023 年度日本機械学会優秀製品賞受賞．

� 田續博一
1997 年工学院大学工学部機械工学科卒業．2006 年 THK

（株）入社．再生可能エネルギー関連や医療機器関連等
の装置内機構ユニットの設計開発，搬送ロボットの設計
開発に従事．2023 年度日本機械学会優秀製品賞受賞．

� 臼井　翼
2014 年筑波大学大学院システム情報工学研究科機械知
能システム専攻修士課程修了．同年 THK（株）に入社．
移動ロボット向け特殊マーカー，マーカーによる自己位
置検出，マーカー検出画像処理，移動ロボットの開発に
従事．2023 年度日本機械学会優秀製品賞受賞．

� 望月恒星
2017 年埼玉大学大学院理工学研究科機械科学系専攻修
士課程修了．同年 THK（株）入社．搬送ロボットの
GUI ソフトウェア，制御ソフトウェア開発に従事．2023
年度日本機械学会優秀製品賞受賞．

� 羽生明夫
1982 年埼玉大学工学部電子工学科卒業．東英工業（株）

（東京都町田市）を経て THK インテックス（株）．モー
タ用ドライバーコントローラの開発，搬送ロボットの電
装，制御回路設計に従事．2023 年度日本機械学会優秀
製品賞受賞．

� 内藤　隆
2009 年名古屋大学大学院理学研究科物質理学専攻（物
理系）博士課程前期修了．修士（理学）．同年 THK イ
ンテックス（株）入社．搬送ロボットの制御ソフトウェ
ア開発，RT ミドルウェアによるシステム開発に従事．
2023 年度日本機械学会優秀製品賞受賞．

� 長尾　厚
2003 年工学院大学工学部機械工学科卒業．THK インテ
ックス（株）入社．双椀ロボットを用いた生産システム
の設計・製作，搬送ロボットの開発に従事．2023 年度
日本機械学会優秀製品賞受賞．

新方式のビジュアルフィードバック法で 
キャリブレーションの負担を克服する 

ソフトウェア「クルーボ」
西田　亮介　　川村　貞夫　　立花　　京　　立花　　舞�

（（株）チトセロボティクス）

推薦理由：
　ソフトウェア「クルーボ」は，ユーザにビジュアルフィードバック技術
を使ったシステムの簡便な実装を可能とするツールである．独自技術によ
り，従来必須であったカメラ・ロボット間キャリブレーション作業が不要
であり，ロボット導入の障壁を下げ様々な用途でのロボット活用に資する
技術であり，波及効果が高い．多数のロボットメーカーの産業用ロボット
にも対応しており，既に多様な分野での導入実績もあることも評価し，本
賞候補として推薦する．

� 西田亮介
2013 年立命館大学理工学研究科博士前期課程修了．リ
クルートホールディングスを経て，チトセロボティクス
創業．ビジュアルフィードバック制御の研究開発，実用
化，事業化に従事．東京都ベンチャー技術大賞敢闘賞，
日本機械学会部門技術業績賞など受賞．

� 川村貞夫
2022 年より立命館大学グローバル・イノベーション研
究機構特別招聘研究教授．立命館大学理工学部ロボティ
クス学科において実用的なビジュアルフィードバック
制御の基礎技術開発に従事．現在，ロボットのシステム
化技術，エンドエフェクタ開発などに従事．

� 立花　京
2015 年立命館大学理工学研究科博士前期課程修了．ソ
フトバンクグループを経て，チトセロボティクス創業．
ビジュアルフィードバック制御活用のエンドエフェク
タ開発に従事．東京都ベンチャー技術大賞知事特別賞，
日本機械学会部門技術業績賞など受賞．

� 立花　舞
2017 年京都工芸繊維大学デザイン経営工学専攻博士前
期課程修了．チトセロボティクス創業．ビジュアルフィ
ードバック制御ソフト販売ための多様なメディア活用
による営業活動や広報活動に従事．ABB 主催 YuMi�
Cup�2017「最優秀賞」など受賞．

第 29回実用化技術賞選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　宮田なつき（産業技術総合研究所）
　　　　小林英津子（東京大学）

委　員
有木　由香（ソニーグループ）
安藤　　健（パナソニック）
大明　準治（東芝）
岡田　　聡（�日立GEニュークリア・

エナジー）

中嶋　秀朗（和歌山大学）
原口林太郎（三菱電機）
松日楽信人（東京大学）
松本　高斉（日立製作所）
松本　吉央（東京理科大学）

� 注）本年度退任委員のみ掲載
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日本ロボット学会第 16回ロボット活用社会貢献賞の贈呈
―第 16回ロボット活用社会貢献賞選考結果報告―

　ロボットは，将来，人類のあらゆる活動において不可欠な存在となるこ
とが期待され，ロボット学・ロボット産業もそれを担う存在に成長するこ
とが望まれています．ロボット活用社会貢献賞は，この「ロボット活用社
会」の実現に向けて，ロボットを様々な形で社会に普及・浸透させ，社会
の変革に大きく貢献した，あるいは貢献しうる活動や知見を顕彰し，もっ
てその将来像への接近を促進することを目的に制定されました．
　選考過程は，規程により，まず正会員および選考小委員会委員から推薦
を募り，5 件の推薦が寄せられました．その内容を，選考小委員会におい
て精査し，慎重に審議を行った結果，2 件が授賞対象として選定され，理
事会で最終決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方に賞状が贈呈されました．
　最後に，受賞者の方々に心よりお慶びを申し上げるとともに今後のご活
躍をお祈りいたします．
� 第 16 回ロボット活用社会貢献賞選考小委員会委員長　木口　量夫

「潜水機能付ボート型アクセス調査装置水中ROV」 
の開発による福島第一原子力発電所 1号機原子炉 

格納容器内部詳細調査への貢献
日立 GE ニュークリア・エナジー株式会社

推薦理由：
　原子炉格納容器の内部調査では初となる中性子計測や γ 線エネルギー分
析など高度な調査技術の開発と現場実証を重ね，1 号原子炉格納容器内部
のコンクリート構造物の損傷状態を明らかにした．これは，今後も長期に
わたり安全かつ確実に遂行されなければならない廃炉検討に資する貢献で
あり，本賞贈賞にふさわしいと判断した．

日立 GEニュークリア・エナジー株式会社
当社では，プラントメーカーとしての経験や実績から，東京電力ホールデ
ィングス（株）福島第一原子力発電所での原子炉格納容器内部の調査，燃
料デブリ取り出し等に資する技術開発を通じて廃止措置の推進に貢献して
いきます．

超小型変形ロボット SORA-Qによる 
月面完全自律探査成功と玩具製品化による 

ロボット普及への貢献
株式会社タカラトミー�

渡辺　公貴（同志社大学）�
ソニーグループ株式会社�
宇宙航空研究開発機構

推薦理由：
　本年 1 月に「日本初の月面ロボット探査・世界初の完全自律ロボットに
よる月面探査・世界初の複数ロボットによる同時月面探査」を達成しただ
けでなく，月面探査ロボットして世界最小最軽量の形態を生かし，1 ／ 1
スケールで同種の動作が可能なロボットを，誰もが手にとれるおもちゃと
して市場に送り出した．ロマン溢れるコンテクストで一般の方とロボット
との接点を作り出した本功績は，ロボットと人との距離感を縮め，ロボッ
トが日常で活用される社会実現に資するものであり，本賞贈賞にふさわし
いと判断した．

株式会社タカラトミー
今年創業 100 周年を迎えた玩具会社．トミカ，リカ，プラレール等の 50
年以上愛される玩具の企画開発製造販売を行う．これからも私たちは変わ
らぬ情熱を持ち続け “ 総合アソビメーカー ” として世の中にアソビを発信
し続けてまいります．

同志社大学
同志社大学は，1875 年京都の地に設立され，現在 14 学部・16 研究科で構
成される総合大学です．新島襄に創立され，現代にいたるまでの約 150 年
間引き継ぎ，建学の精神「良心を手腕に運用する人物」送り出し続けてい
ます．

ソニーグループ株式会社
ソニーグループ株式会社は，テクノロジーに裏打ちされたクリエイティブ
エンタテインメントカンパニーです．ゲーム＆ネットワークサービス，音
楽，映画，エンタテインメント・テクノロジー＆サービス，イメージング＆
センシング・ソリューション，金融などの事業を展開し，「クリエイティ
ビティとテクノロジーの力で，世界を感動で満たす」ことを Purpose（存
在意義）としています．http://www.sony.com/ja

宇宙航空研究開発機構
宇宙航空研究開発機構（JAXA）は，政府全体の宇宙開発利用を技術で支
える中核的実施機関であり，「宇宙と空を活かし，安全で豊かな社会を実
現する」という経営理念のもと，同分野の基礎研究から開発・利用に至る
まで一貫して行っています．

第 16回ロボット活用社会貢献賞 
選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　星野由紀子（川田テクノロジーズ）
　　　　宮田なつき（産業技術総合研究所）

委　員
香月　理絵（東芝）
岸　　宏亮（�オリンパスメディカル

システムズ）

姜　　　山（富士通）
安孫子聡子（芝浦工業大学）
細田　祐司（日本ロボット学会）
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日本ロボット学会第 17回功労賞の贈呈
―第 17回功労賞選考結果報告―

　功労賞は，本会の運営ならびに諸活動への貢献を奨励することを目的と
し，そのような具体的貢献のうち，特に顕著な成果を得た個人もしくは法
人に贈呈し，その功労に報いるものです．
　選考過程は規程により，正会員から推薦を募り寄せられました推薦を，
選考小委員会において内容を精査し慎重な審議を行った結果，1 件が授賞
対象として選定され，理事会で最終決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状が贈呈されました．
　最後に，受賞者の方に心よりお慶びを申し上げますとともに，今後のご
活躍をお祈りいたします．
� 第 17 回功労賞選考小委員会委員長　木口　量夫

ジェンダー対策WGによるジェンダーバランス 
改革活動立上げへの貢献

ジェンダー対策ワーキンググループ

推薦理由：
　【貢献の顕著さ】2020 年国際理事就任期間に，国際会議の協賛依頼につ
きジェンダーバランスへの配慮がないことにつき問題提起を行い，それを
きっかけにして，当学会内のジェンダーバランス改革に向けた一連の活動
が立ち上がり，2022 年にはダイバーシティー推進対応の専任理事を新た
に選定し，活動が学会の基本事業の一つになった．
　【候補者の努力の程度】当会学会委員会での女性委員の一定参加に関す
る規定の立上げ，ジェンダー対策 WG でのジェンダーバランス改革議論
のリーディング，SICE 等の他学会との連携活動の推進，その結果として
の現ダイバーシティー推進委員会の立上げと，その中での各種施策に向け
た活動の継続．

ジェンダー対策ワーキンググループ
上田悦子（Etsuko�Ueda）　鹿児島高等工業専門学校
香月理絵（Rie�Katsuki）　株式会社東芝
星野由紀子（Yukiko�Hoshino）　川田テクノロジーズ株式会社
ベンチャー ジェンチャン（Gentiane�Venture）　東京大学
植木美和（Miwa�Ueki）　富士通株式会社
村上弘記（Hiroki�Murakami）　株式会社 IHI
小椋　優（Yu�Ogura）　株式会社 IHI
村上ちほ（Chiho�Murakami）　一般社団法人日本ロボット学会

第 17回功労賞選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　細田　祐司（日本ロボット学会）

委　員
岸　　宏亮（�オリンパスメディカル

システムズ）
山本　大輔（東芝）
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日本ロボット学会第 39回研究奨励賞の贈呈
―第 39回研究奨励賞選考結果報告―

　研究奨励賞は，研究や技術開発を奨励し，若手の研究者，技術者を積極
的に育成することを目的として，優れた業績をあげた新進の研究者または
技術者に贈呈する賞で，申請年度の 4 月 1 日において 35 歳以下の方を対
象に選考されます．
　今回は公募申請のあった 5 名の方を対象として，第 39 回研究奨励賞選
考小委員会を組織し，3 回にわたる厳正かつ公正な審査を行った結果，以
下の 3 名の方を選考し，理事会において授与が決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状と副賞のメダルが贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の方々には心からお喜びを申し上げる
とともに，今後もますますロボット学の発展にご尽力いただきますよう期
待いたします．
� 第 39 回研究奨励賞選考小委員会委員長　木口　量夫

� 小林亮太（2000 年 2 月 17 日生）
東京工業大学
ソフトテンセグリティモジュールの開発とロボットへ
の応用

このたびは大変栄誉ある賞を賜り誠に光栄に存じます．
日頃より研究活動を支えていただいている皆様に心よ

り御礼申し上げます．本研究では，細径人工筋駆動により「伸縮，曲げ，
ねじり」を行う 3 種類のソフトテンセグリティモジュールを開発しました

（https://www.youtube.com/watch?v=BDgmuv6mrFY）．これらのモジ
ュールは非常に大きな変形が可能であり，組み合わせることでインチワー
ム機構やマニピュレータといったソフトテンセグリティロボットの構築に
成功しました．軽量かつ柔軟性の高いこのロボットは，環境や物体形状に
柔軟に適応しながら動作します．今後は，センシング機能や制御システム
を搭載したソフトテンセグリティロボットの開発を目指し，研究を進めて
いく所存です．

� 佐竹祐紀（1995 年 4 月 17 日生）
立命館大学
オンデマンドな熱加工機構を用いた伸展型ソフトロボ
ットに関する研究

このたびは大変栄誉ある賞を賜り誠に光栄に存じます．
研究活動を支えていただいた皆様に心より御礼申し上

げます．本研究では，インフレータブル構造をボディに用いて植物のよう
に伸展動作を行うロボットのためのオンデマンドな形状加工機構を実現し
ました．ニクロム線を用いた小型の熱加工機構をロボットに搭載すること
により，従来人の手で施されていたボディの加工作業をロボット自身がオ
ンデマンドに行うことができ，屈曲や分岐といった形状を状況に応じて作
成することを可能としました．今後は，複合的な形状変化によって核とな
る状態から用途や環境に適応した多様な機能を発現するロボットの実現を
目指したいと考えています．

� 西村斉寛（1993 年 4 月 8 日生）
金沢大学
1 つのモータで複数の機能を実現するロボットハンド機
構の研究

このたびは栄誉ある賞を賜り誠に光栄に存じます．研究
活動を支えていただいた皆様に心より御礼申し上げま

す．本研究はロボット機構において「真」に必要な動作・構造を探求する
ことを目指しており，単一のモータで把持と付加機能を実現するロボット
ハンド機構を開発しました．高可搬と受動なじみ動作を両立するロボット
ハンドと 3 種類の動作を実現する狭隘空間把持用ロボットグリッパの 2 種
類のロボット機構を提案しています．AI 等のソフトウェア技術の発展が
著しい昨今において，上記のロボット機構は，優れたハードウェアがなけ
れば達成できないタスクを実現しており，引き続き，独創的機構の創出に
取り組んで参ります．

第 39回研究奨励賞選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　宮田なつき（産業技術総合研究所）
　　　　小林英津子（東京大学）

委　員
大隅　　久（中央大学）
大矢　晃久（筑波大学）
岡田　浩之（東京情報デザイン専門職大学）
柴田　智広（九州工業大学）
渋川　文哉（IHI）

長井　志江（東京大学）
中臺　一博（東京工業大学）
原田　達也（東京大学）
道木　加絵（愛知工業大学）
山本　大介（東芝）

注）本年度退任委員のみ掲載，昨年度のみおよび一次審査のみ審査に参加
した委員も含む
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日本ロボット学会第 5回優秀研究・技術賞の贈呈
―第 5回優秀研究・技術賞選考結果報告―

　2019 年度から新設した優秀研究・技術賞は，毎年度の学術講演会で発
表された講演の中から，優れた研究発表を行った講演に進呈する賞で，基
調講演など一部を除くすべての講演を対象に選考されます．
　今回は 2023 年開催の第 41 回学術講演会において発表された講演を対象
に，選考小委員会において厳正な審査を行って以下の 8 講演を選考し，理
事会において授与が決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状が贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の方々には心からお喜びを申し上げる
とともに，今後もますますロボット学の発展にご尽力いただきますよう期
待致します．
� 2024 年度学術講演会関連賞選考小委員会委員長　木口　量夫

作業空間拡張機能を有するロボットハンドの開発
石川　素晴　　西村　斉寛　　渡辺　哲陽�

（第 41 回学術講演会　1E3-02）

� 石川素晴
2022 年金沢大学理工学域フロンティア工学類卒業，工
学学士取得．現在金沢大学大学院自然科学研究科フロン
ティア工学専攻の学生である．主にロボットハンドの機
構やハンドリングの研究に従事．

� 西村斉寛
2019 年金沢大学自然科学研究科機械科学専攻博士後期
課程修了．2018 ～ 2021 年にかけてファナック株式会社
ロボット機構開発研究所にて協働ロボット CR/CRX シ
リーズの機構開発に従事．2021 年より金沢大学理工研
究域フロンティア工学系助教，現在に至る．ロボットの
機構開発や 3D プリンタ技術の研究に従事．IEEE/RSJ�

IROS�Best�Paper�Award�on�Robot�Mechanism�and�Design�Finalist やロ
ボティクスシンポジア最優秀賞などを受賞している．博士（工学）．

� 渡辺哲陽
2003 年京都大学大学院工学研究科博士後期課程修了．
同年山口大学工学部助手．2006 年講師．2007 年金沢大
学大学院自然科学研究科講師．2011 年金沢大学理工学
研究域准教授．2018 年金沢大学理工学研究域教授とな
り，現在に至る．ロボットハンド，ロボット技術の医療
応用などの研究に従事．IROS�Best� Paper�Award� on�

Robot�Mechanism�and�Design�Finalist，RoboSoft�Best�Poster，計測自動
制御学会論文賞，ロボティクスシンポジア最優秀賞，World� Robot�
Summit� Second� Prize� of�World� Robot� Challenge� Industrial� Robotics�
Category などを受賞している．

現場環境で学習した知識に基づく 
曖昧な発話からの生活物理支援タスク

萩原　良信　　長谷川翔一　　大山　　瑛　　谷口　　彰�
エル ハフィ ロトフィ　　　谷口　忠大�

（第 41 回学術講演会　1J1-05）

� 萩原良信
立命館大学総合科学技術研究機構准教授，同ロボティク
ス研究センター准教授（兼任）．2010 年創価大学大学院
工学研究科博士後期課程修了，博士（工学）．2010 年創
価大学工学部助教，2013 年国立情報学研究所特任研究
員，2015 年立命館大学情報理工学部助教，2018 年同講
師を経て現職．知能ロボティクス，知能情報処理を専門

とする．生活支援ロボットのための感覚運動情報に基づく概念形成，記号
創発システムのモデル化に関する研究に従事．人工知能学会賞，日本ロボ
ット学会賞，NEDO 理事長賞，経済産業大臣賞など各賞を受賞．IEEE，
日本ロボット学会，人工知能学会，情報処理学会，システム制御情報学会，
ロボカップ日本委員会等の会員．

� 長谷川翔一
2022 年立命館大学大学院情報理工学研究科情報理工学
専攻博士前期課程修了．修士（工学）．現在同研究科博
士後期課程在学中．2022 年立命館大学 NEXT 学生フェ
ロー．2023年日本ロボット学会学生編集委員．人工知能，
サービスロボットなどを用いた空間の意味理解や行動
計画の研究に従事．Best� Paper�Award（SII2023），計

測自動制御学会関西支部奨励賞など受賞．計測自動制御学会，人工知能学
会，日本ロボット学会，IEEE の各学生会員．

� 大山　瑛
2022 年立命館大学情報理工学部情報理工学科知能情報
コース卒業．現在同大学大学院情報理工学研究科博士前
期課程在学中．サービスロボットを用いた言語理解に関
する研究に従事．言語処理学会第 29 回年次大会

（NLP2023）若手奨励賞を受賞．日本ロボット学会，
IEEE の学生会員．

� 谷口　彰
2018 年立命館大学大学院情報理工学研究科情報理工学
専攻博士後期課修了．博士（工学）．2017 年日本学術振
興会特別研究員（DC2），2018 年同（PD）．2019 年立命
館大学情報理工学部特任助教．2022 年より同講師とな
り現在に至る．確率的生成モデルに基づいたロボットに
よる場所概念の形成および語彙獲得に関する研究に従

事．SSI 優秀論文賞・研究奨励賞，WBAI 奨励賞，日本ロボット学会研究
奨励賞などを受賞．人工知能学会，日本ロボット学会，計測自動制御学会，
システム制御情報学会などの会員．

� エル ハフィ ロトフィ
立命館大学総合科学技術研究機構研究教員（准教授）．
2013 年ベルギーのルーヴァン・カトリック大学

（UCLouvain）修士課程修了．2017 年奈良先端科学技術
大学院大学博士課程修了．博士（工学）．同年，立命館
グローバルイノベーション研究機構（R-GIRO）専門研
究員，2019 年同研究教員（助教）を経て現職．サービ

スロボティクスや人工知能の研究に従事．経済産業大臣賞，NEDO 理事
長賞，計測自動制御学会賞，HSR コミュニティ研究奨励賞，IEEE 論文賞，
IET 論文賞など各賞を受賞．日本ロボット学会，IEEE などの会員．また，
コアロボ合同会社設立者であり，代表社員を務める．
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� 谷口忠大
立命館大学情報理工学部教授．2006 年京都大学工学研
究科博士課程修了．博士（工学・京都大学）．2005 年よ
り日本学術振興会特別研究員（DC2），2006 年より同

（PD）．2008 年より立命館大学情報理工学部助教，2010
年より同准教授．2015 年より 2016 年まで Imperial�
College� London 客員准教授．2017 年より現職，また，

パナソニック客員総括主幹技師として AI 研究開発に携わる．専門は人工
知能，創発システム，認知発達ロボティクス，コミュニケーション場のメ
カニズムデザイン．計測自動制御学会学術奨励賞，システム制御情報学会
学会賞奨励賞，論文賞，砂原賞など受賞．主著に「心を知るための人工知
能：認知科学としての記号創発ロボティクス」共立出版，「僕とアリスの
夏物語」岩波書店，など．

PME膜ジャミンググリッパを用いた 
変形開始点検出による繊細な物体把持

榎本　　朋　　石毛　真修　　梅舘　拓也　　亀﨑　允啓�
川原　圭博�

（第 41 回学術講演会　2C2-06）

� 榎本　朋
2022 年東京大学工学部電子情報工学科卒業．2024 年東
京大学大学院工学系研究科電気系工学専攻修士課程修
了．機能性材料を用いたソフト触覚センサに関する研究
にて，修士号を取得．日本ロボット学会の会員．

� 石毛真修
2023 年に東京大学大学院情報理工学系研究科博士課程
を修了．同年，株式会社サイバーエージェントに入社．
現在は，東京大学客員研究員としても研究に従事．機械
学習とロボット工学を専門とし，ソフトロボット制御や
センシング技術の研究に取り組んでいる．

� 梅舘拓也
2009 年東北大学で博士（工学）取得．2012 年米国タフ
ツ大学にて日本学術振興会特別研究員（PD），2014 年
同所で海外特別研究員．2016 年東京大学情報理工学系
研究科特任講師．2019 年信州大学繊維学部准教授．

� 亀﨑允啓
2010 年早稲田大学大学院総合機械工学専攻博士後期課
程修了．博士（工学）．2023 年 4 月より東京大学大学院
工学系研究科電気系工学専攻・特任教授．2017 年 10 月
～ 2021 年 9 月まで JST さきがけ「社会デザイン領域」
研究者．機能性材料を用いたソフトロボティクス，自律
移動ロボット，建設・災害対応・インフラ維持管理ロボ

ットシステムに関する研究に従事．2016 年計測自動制御学会論文賞，
2018 年日本ロボット学会論文賞，2020 年 ROBOMECH 表彰（学術研究分
野），2022 年 IEEE�RA-L�Best� Paper�Award 受賞．日本ロボット学会，
計測自動制御学会，日本機械学会，IEEE 等の正会員．

� 川原圭博
2005 年東京大学大学院情報理工学系研究科博士課程修
了．博士（情報理工学）．2005 年大学院情報理工学系研
究助手，助教を経て，2010 年同講師，2013 年同准教授．
2019 年より東京大学工学系研究科教授．2011 ～ 2013 年
ジョージア工科大学客員研究員および MIT�Media� Lab
客員教員を兼任．2015 年 JST�ERATO 研究総括．2019

年東京大学インクルーシブ工学連携研究機構長．IoT 分野におけるセンシ
ング，デジタルファブリケーションの研究に従事．2019 年日本学術振興
会賞．2024 年文部科学大臣表彰．

マルチモーダル基盤モデルと拡散モデルに基づく 
対象物体の参照表現セグメンテーション

今井　悠人　　飯岡　雄偉　　杉浦　孔明�
（第 41 回学術講演会　2K1-06）

� 今井悠人
2024 年慶應義塾大学理工学部情報工学科卒業．同年よ
り現在まで同理工学研究科開放環境科学専攻修士課程
在籍．マルチモーダル言語理解，ランキング学習および
サービスロボットの研究に従事．

� 飯岡雄偉
2023 年慶應義塾大学理工学部情報工学科卒業．同年よ
り現在まで同理工学研究科開放環境科学専攻修士課程
在籍．マルチモーダル言語処理，参照表現理解，生活支
援ロボット，および機械学習に関する研究に従事．

� 杉浦孔明
2002 年京都大学工学部電気電子工学科卒業．2004 年同
情報学研究科修士課程修了．2007 年同博士後期課程修
了．博士（情報学）．日本学術振興会特別研究員，ATR
音声言語コミュニケーション研究所研究員，情報通信研
究機構主任研究員を経て，2020 年，慶應義塾大学理工
学部准教授．2022 年，同大学教授．マルチモーダル言

語処理，生活支援ロボット，機械学習，クラウドロボティクス，音声対話
システム，情報検索などの研究に従事．IEEE，人工知能学会，日本ロボ
ット学会などの会員．

Development of a Miniature Vision-based 
Tactile Sensor  

with Fluorescent Pigment
Gao�Yuan　　Wan�Weiwei　　Harada�Kensuke�

（第 41 回学術講演会　2L1-03）

 Gao Yuan
2021 年大阪大学基礎工学研究科システム創成専攻博士
前期課程修了．2021 年から現在まで，大阪大学基礎工
学研究科システム創成専攻博士後期課程学生．触覚セン
サの研究に従事．

 Wan Weiwei
2013 年東京大学大学院情報理工学系研究科知能機械情
報学専攻博士後期課程修了．同年日本学術振興会特別研
究員，アメリカカーネギーメーロン大学客員研究員．
2015 年産業技術総合研究所研究員．2017 年大阪大学基
礎工学研究科准教授（主務）．同年産業技術総合研究所
客員研究員（兼務）．2023 年理化学研究所外来研究員（兼

務）．ロボットハンドとマニピュレーション，ロボットマニピュレータの
動作生成，ロボットマニピュレータを用いた自動化の研究に従事．日本ロ
ボット学会，日本機械学会の正会員，IEEE のシニアメンバー．
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 Harada Kensuke
1997 年京都大学大学院工学研究科機械工学専攻博士後
期課程修了．同年広島大学工学部助手．2002 年産業技
術総合研究所研究員．2005 ～ 2006 年スタンフォード大
学コンピュータサイエンス学科訪問研究員．2016 年大
阪大学大学院基礎工学研究科教授．同年産業技術総合研
究所クロスアポイントメントフェロー．ロボットアーム

やロボットハンド，ヒューマノイドロボットの動作制御や動作計画の研究
に従事．日本ロボット学会，日本機械学会，IEEE のフェロー．

指腹部高解像吸引触覚ディスプレイによる 
把持感覚の再現

昆陽　雅司　　森田　夏実　　一條　暁生　　佐瀬　一弥�
永野　　光　　田所　　諭�

（第 41 回学術講演会　3E1-03）

� 昆陽雅司
2004 年神戸大学院自然科学研究科システム機能科学専
攻博士課程修了．2004 年慶應義塾大学大学院理工学研
究科 COE 特別助手．2005 年東北大学大学院情報科学研
究科助手，2007 年同研究科助教，2009 年同研究科准教授，
現在に至る．ハプティクス，レスキューロボット，ニュ
ーアクチュエータなどの研究に従事．博士（工学）．

IEEE，日本ロボット学会，日本機械学会，計測自動制御学会等の会員．

� 森田夏実
2023 年東北大学大学院情報科学研究科応用情報科学専
攻修士課程修了．同年キヤノン株式会社入社，現在に至
る．在学中，高解像吸引触覚ディスプレイの研究に従事．
日本ロボット学会の会員．

� 一條暁生
2024 年東北大学大学院情報科学研究科応用情報科学専
攻修士課程修了．同年旭化成株式会社入社，現在に至る．
在学中，触覚サイバーフィジカルシステムの研究に従
事．日本ロボット学会の会員．

� 佐瀬一弥
2011 年東北大学工学部機械知能・航空工学科卒業．
2015 年日本学術振興会特別研究員（DC2）．2017 年北海
道大学大学院情報科学研究科博士後期課程修了．その
後，東北学院大学工学部機械知能工学科助教に着任し，
2020 年より准教授．ハプティクスや実時間物理シミュ
レーションに関する研究に従事．日本ロボット学会研究

奨励賞，CEDED2017 オーディエンス賞，日本バーチャルリアリティ学会
学術奨励賞，Scienceday�of�the�year�2019 仙台市長賞，トーキン財団奨励
賞などを受賞．博士（工学）．

� 永野　光
2015 年名古屋大学大学院工学研究科博士課程後期課程
修了．博士（工学）．東北大学大学院情報科学研究科特
任助教，神戸大学大学院工学研究科助教等を経て，2024
年京都工芸繊維大学大学院工芸科学研究科准教授とな
り，現在に至る．触覚知覚メカニズムに基づくインタフ
ェースの研究開発に従事．IEEE，日本ロボット学会，

日本機械学会等の会員．

� 田所　諭
1984 年，東京大学工学系大学院修士課程修了．1993 年，
神戸大学助教授，2002 年～，国際レスキューシステム
研究機構会長．2005 年～，東北大学教授，2014 年，同
副研究科長，2019 年～，同タフ・サイバーフィジカル
AI 研究センター長．2014 ～ 2018 年，内閣府 ImPACT
タフ・ロボティクス・チャレンジプログラムマネージャ

ー．2016 ～ 2017 年，国際学会 IEEE�Robotics� and�Automation� Society�
President．レスキューロボットの研究に従事．博士（工学）．IEEE�
Fellow．

エネルギー効率向上のための目標掘削量を実現する 
自律制御系の実験検証
岡本　　裕　　岡田　昌史�

（第 41 回学術講演会　3G4-05）

� 岡本　裕
2018 年 3 月東京工業大学工学部機械知能システム学科
卒業．2020 年 3 月東京工業大学工学院機械系エンジニ
アリングデザインコース修士課程（副専門：機械コース）
修了．2024 年 3 月東京工業大学工学院機械系エンジニ
アリングデザインコース博士課程修了．2024 年 10 月白
山工業株式会社入社，現在に至る．

� 岡田昌史
1992 年京都大学工学部卒業，1996 年京都大学大学院工
学研究科博士課程修了，1997 年東京大学大学院工学系
研究科リサーチ・アソシエイト，2000 年同大学講師，
2004 年東京工業大学大学院理工学研究科助教授，2015
年同大学教授，2024 年東京科学大学工学院教授，現在
に至る．その間，ミュンヘン工科大学客員研究員，マサ

チューセッツ工科大学 Visiting�Scientist を経る．ロボット工学，制御工学，
人間中心設計の研究を実施．

競技用義足の PCSモデルに基づく柔軟変形の 
計算とその粘性推定

嶋根　裕太　　石垣　泰暉　　金　　星喜　　山本　　江�
（第 41 回学術講演会　3I1-04）

� 嶋根裕太
2019 年東京理科大学理工学部機械工学科卒業．2021 年
東京理科大学大学院理工学研究科機械工学専攻博士前
期課程修了．同年 4 月東京大学大学院情報理工学系研究
科知能機械情報学専攻博士後期課程入学，現在に至る．
ロボティクス，バイオメカニクス，ソフトロボティクス
に関する研究に従事．2019 年日本機械学会若手優秀講

演フェロー賞受賞．日本ロボット学会，日本機械学会，IEEE の会員．

� 石垣泰暉
2019 年横浜国立大学理工学部機械工学・材料系学科材
料工学 EP 卒業．2024 年東京大学院情報理工学系研究
科知能機械情報学専攻博士後期課程修了．同年 4 月同大
学院特任研究員，現在に至る．博士（情報理工学）．ヒ
ューマノイド・ロボティクス，ソフトロボットロボティ
クスの力学や制御の研究に従事．日本ロボット学会，計

測自動制御学会，IEEE の会員．
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2024年度学術講演会関連賞選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　姜　　　山（富士通）
　　　　安孫子聡子（芝浦工業大学）

委　員
田村　佳宏（三菱重工業）
原口　大輔（東京工業高等専門学校）
衣川　　潤（福島大学）
青木　岳史（千葉工業大学）
盛　真唯子（日本精工）
小田嶋成幸（富士通）
安川　真輔（九州工業大学）

大賀淳一郎（東芝）
小出　健司（産業技術総合研究所）
井上　聖也（オムロン）
奥原　　俊（三重大学）
前田　貴信（佐世保工業高等専門学校）
ラサミー ポチャラ（大阪工業大学）

注）本年度退任委員のみ掲載，昨年度のみおよび一次審査のみ審査に参加
した委員も含む

� 金　星喜
2016 年高麗大学校工科大学電気電子電波工学部卒業．
2019 年同大学電気電子工学科制御ロボットシステム専
攻博士前期課程修了．2023 年東京大学大学院情報理工
学系研究科知能機械情報学専攻博士後期課程卒業．同年
9 月 同 大 学 院 特 任 研 究 員．2024 年 SAMSUNG�
ELECTRONICS（韓国）入社，現在に至る．博士（情

報理工学）．ロボティクス，バイオメカニクス，ソフトロボットロボティ
クスに関する研究に従事．日本ロボット学会の会員．

� 山本　江
2004 年東京大学工学部機械情報工学科卒業．2009 年 6
月同大学大学院情報理工学系研究科知能機械情報学専
攻博士課程修了．東京工業大学産学官連携研究員，名古
屋大学助教，スタンフォード大学客員助教を経て 2014
年から東京大学大学院工学系研究科機械工学専攻助教．
2016 年 9 月から同大学院特任講師．2017 年 11 月から同

大学院情報理工学系研究科知能機械情報学専攻准教授．2024 年よりスタ
ンフォード大学客員准教授，現在に至る．博士（情報理工学）．ヒューマ
ノイド・ロボティクス，ソフトロボティクス，バイオメカニクス，人流シ
ミュレーション等の研究に従事．日本ロボット学会第 33 回学会誌論文賞
受賞．日本ロボット学会，日本機械学会，IEEE の会員．
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日本ロボット学会第 5回優秀講演賞の贈呈
―第 5回優秀講演賞選考結果報告―

　2019 年度から新設した優秀講演賞は，毎年度の学術講演会で発表した
講演者の中から，優れた講演を行った発表者に進呈する賞で，基調講演な
ど一部を除くすべての講演を対象に選考されます．
　今回は 2023 年開催の第 41 回学術講演会において発表された講演を対象
に，選考小委員会において厳正な審査を行って以下の 8 名を選考し，理事
会において授与が決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状が贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の方々には心からお喜びを申し上げる
とともに，今後もますますロボット学の発展にご尽力いただきますよう期
待致します．
� 2024 年度学術講演会関連賞選考小委員会委員長　木口　量夫

� 福原　洸
東北大学
講演番号：��1B1-03（第 41 回学術講演会）
講演題目：��食肉目哺乳類の多義的な前肢の運動理解にむ

けた多自由度脚機構の提案

2018 年 3 月東北大学大学院工学研究科博士課程修了．
東北大学電気通信研究所学術研究員を経て，2018 年 10 月同研究所助教，
現在に至る．主として生物模倣ロボット・自律分散制御の研究に従事．博
士（工学）．2023 年 2 月東北大学プロミネントリサーチフェロー．日本ロ
ボット学会，計測自動制御学会，日本機械学会，エアロ・アクアバイオメ
カニズム学会，日本古生物学会などの会員．

� 西村斉寛
金沢大学
講演番号：��1E3-01（第 41 回学術講演会）
講演題目：��把持モードを劇的に切替可能な 1 モータロボ

ットグリッパ

2019 年金沢大学自然科学研究科機械科学専攻博士後期
課程修了．2018 年から 2021 年にかけてファナック株式会社ロボット機構
開発研究所にて協働ロボット CR/CRX シリーズの機構開発に従事．2021
年より金沢大学理工研究域フロンティア工学系助教，現在に至る．ロボッ
トの機構開発や 3D プリンタ技術の研究に従事．IEEE/RSJ� IROS�Best�
Paper�Award�on�Robot�Mechanism�and�Design�Finalist やロボティクス
シンポジア最優秀賞などを受賞している．博士（工学）

� 辻知香葉
東京大学
講演番号：��1K4-01（第 41 回学術講演会）
講演題目：��基盤モデルを活用した自然言語による多様な

タスク実現に向けたロボットシステムの統
合

学校推薦型選抜で東京大学工学部に合格し，2022 年東京大学教養学部理
科一類入学．2024 年東京大学工学部機械情報工学科進学，現在に至る．

� 大日方慶樹
東京大学
講演番号：��1K4-05（第 41 回学術講演会）
講演題目：��大規模言語モデルによるタスク実行管理器生

成法とRoboCup�JapanOpen�@Home�League�
GPSR タスクへの応用

2021 年東京大学工学部機械情報工学科卒業．2023 年東京大学大学院情報
理工学系研究科知能機械情報学専攻修士課程修了．同年同専攻博士課程に
進 学 し 現 在 に 至 る．2023 年 IEEE�Robotics� and�Automation� Society�
Japan�Joint�Chapter�Young�Award,�SICE�International�Young�Authors�
Award 受賞．ロボットシステムのインテグレーション，ロボットコミュ
ニケーション基盤システムの研究・開発に興味を持つ．

� 秋吉拓斗
ATR ／奈良先端大学
講演番号：��2F2-02（第 41 回学術講演会）
講演題目：��触れ合い対話を伴うカウンセリングロボット

実現に向けた撫で・叩き動作のモデル化

2021 年大阪大学基礎工学部システム科学科卒業．2023
年奈良先端科学技術大学院大学先端科学技術研究科先端科学技術専攻博士
前期課程修了．同年同大学同専攻博士後期課程進学．2020 年株式会社国
際電気通信基礎技術研究所（ATR）実習生を経て，2023 年より研修研究
員としてヒューマンロボットインタラクションの研究に従事．日本ロボッ
ト学会学生会員．

� 野田智之
株式会社国際電気通信基礎技術研究所（ATR）
講演番号：��3A4-05（第 41 回学術講演会）
講演題目：��空間移動型免荷システムのための空気圧人工

筋による体重免荷技術の開発

2009 年に大阪大学大学院工学研究科で博士号を取得．
2008 ～ 2010 年には日本学術振興会特別研究員（DC2），2009 ～ 2010 年に
はカリフォルニア大学サンディエゴ校 MPLAB の招聘研究員を務める．
2010 年から現在まで ATR 脳情報通信総合研究所ブレインロボットインタ
フェース研究室にて研究員，2015 年より主任研究員，2021 年から主幹研
究員を務める．ニューロリハビリテーションのロボティクスや人工筋・ハ
イブリッドアクチュエータ等の開発，介護支援の AI 開発に従事．IEEE
および日本ロボット学会の会員．これまでに，IEEE�AAAI2008 での最優
秀ビデオノミネート，LAB-RS� 2008 での最優秀ビデオ賞，最優秀論文ノ
ミネート賞，BCI�Research�Award� 2017 でのトップ 12 ノミネート，
IEEE�Humanoids� 2012 および IEEE�TMECH2023 ベストペーパーノミネ
ート賞など．

� 小山佳祐
大阪大学
講演番号：��3E1-01（第 41 回学術講演会）
講演題目：��反力と厚み調整が可能な触覚センサモジュー

ルの開発

2017 年電気通信大学大学院情報理工学研究科知能機械
工学専攻博士課程修了（短期修了）．2015 ～ 2017 年日本学術振興会特別
研究員（DC1）．2017 ～ 2019 年東京大学大学院情報理工学系研究科特任
助教．2019 年大阪大学大学院基礎工学研究科助教，現在に至る．2022 年
から株式会社 Thinker 取締役を兼務．近接覚センサや多指ハンドに関す
る研究に従事．計測自動制御学会，日本機械学会，日本ロボット学会会員．
博士（工学）．
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2024年度学術講演会関連賞選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　姜　　　山（富士通）
　　　　安孫子聡子（芝浦工業大学）

委　員
田村　佳宏（三菱重工業）
原口　大輔（東京工業高等専門学校）
衣川　　潤（福島大学）
青木　岳史（千葉工業大学）
盛　真唯子（日本精工）
小田嶋成幸（富士通）
安川　真輔（九州工業大学）

大賀淳一郎（東芝）
小出　健司（産業技術総合研究所）
井上　聖也（オムロン）
奥原　　俊（三重大学）
前田　貴信（佐世保工業高等専門学校）
ラサミー ポチャラ（大阪工業大学）

注）本年度退任委員のみ掲載，昨年度のみおよび一次審査のみ審査に参加
した委員も含む

� 山根久弥
慶應義塾大学
講演番号：��3I1-05（第 41 回学術講演会）
講演題目：��運動中の生体情報計測のための e ボディペイ

ンティング

2022 年慶應義塾大学理工学部機械工学科卒業．現在は
慶應義塾大学大学院理工学研究科総合デザイン工学専攻三木研究室所属．
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日本ロボット学会第 3回若手講演賞の贈呈
―第 3回若手講演賞選考結果報告―

　2022 年度から新設された若手講演賞は，学術講演会で発表した若手研
究者の中から，特に優れた講演を行った講演者に進呈する賞で，基調講演
など一部を除くすべての講演から満 30 歳以下の発表者の講演を対象に選
考されます．
　今回は 2023 年開催の第 41 回学術講演会において発表された講演を対象
に，選考小委員会において厳正な審査を行って以下の 6 名を選考し，理事
会において授与が決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状が贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の方々には心からお喜びを申し上げる
とともに，今後もますますロボット学の発展にご尽力いただきますよう期
待いたします．
� 2024 年度学術講演会関連賞選考小委員会委員長　木口　量夫

� 伊藤春那（2001 年 3 月 29 日生）
東京工業大学
講演番号：��1B2-03（第 41 回学術講演会）
講演題目：��細径人工筋を用いた犬前肢の筋骨格系模倣

2024 年 3 月東京工業大学工学院機械系卒業．2024 年 4
月東京工業大学大学院工学院機械系機械コース在学中．

� 澤橋龍之介（1997 年 4 月 22 日生）
中央大学
講演番号：��1C1-04（第 41 回学術講演会）
講演題目：��ジメチルエーテルの燃焼を利用した小型ソフ

トアクチュエータの開発

2022 年中央大学理工学部精密工学専攻博士前期課程修
了．空気圧アクチュエータと MR 流体を用いた可変粘弾性を有する力覚
提示装置の開発，および VR 空間上の拡張身体に対する身体認知の研究に
従事．修士（工学）．日本学術振興会特別研究員 DC2．

� Lin Zirui（1999 年 11 月 25 日生）
東京工業大学
講演番号：��1D4-07（第 41 回学術講演会）
講演題目：��GPU-based�Acceleration�of�PyHARK

中国広東省深圳市出身で，中国・華南理工大学で学士課
程を修了しました．現在，東京工業大学のシステム制御

系，中臺研究室で修士課程を進めています．彼の研究は，エッジコンピュ
ーティングデバイス上でロボット聴覚システムを効率的に実装することに
焦点を当てています．

� 名手一生（1998 年 12 月 27 日生）
立命館大学
講演番号：��1E2-03（第 41 回学術講演会）
講演題目：��折り紙構造を用いた液体掬い取りグリッパ

2022 年 3 月立命館大学理工学部卒業．2024 年 3 月立命
館大学理工学研究科機械システム専攻修了．日本ロボッ

ト学会，日本機械学会，IEEE の会員．

� 工藤聖人（1997 年 9 月 26 日生）
青山学院大学
講演番号：��1J4-03（第 41 回学術講演会）
講演題目：��車体重心に連結点を有する 2 台の車両型移動

ロボットから構成される協調搬送システム
の制御

2020 年 3 月青山学院大学理工学部情報テクノロジー学科卒業．2020 年 4
月同大学大学院理工学研究科理工学専攻博士前期課程知能情報コース入
学．2022 年 3 月同コース修了．2022 年 4 月日立 Astemo 株式会社入社．
2023 年 3 月同退社．2023 年 4 月青山学院大学理工学部情報テクノロジー
学科助手となり，現在に至る．複数移動ロボットによる協調搬送システム
の制御と動作計画などの研究に従事．修士（工学）．日本ロボット学会の
正会員．

� Zhang Zhinan（2000 年 7 月 25 日生）
東京大学
講演番号：��2L2-06（第 41 回学術講演会）
講演題目：��Hybrid� Flex ib le� Tact i le� Sensor� for�

Detecting�Pressure�and�Temperature�Using�
Multi-frequency�Inductive�Excitation

Zhinan�Zhang�received�the�Bachelor�degree�in�Mechanical�Engineering�
from�Zhejiang�University,�Hangzhou,�China,�in�2022.�He�is�presently�pur-
suing� the�Master� degree� in� Environmental� Studies� at� the� Graduate�
School� of� Frontier� Sciences,� the�University� of�Tokyo.� His� research� is�
conducted� at� Ambient�Mechatronics� Lab,� under� the� supervision� of�
Professors� Shunsuke� Yoshimoto� and�Akio� Yamamoto.� His� research�
interests� include� robotic� tactile� sensing,� electromagnetic� sensors,� and�
soft�robotics.

2024年度学術講演会関連賞選考小委員会委員

委員長　木口　量夫（九州大学）
幹　事　姜　　　山（富士通）
　　　　安孫子聡子（芝浦工業大学）

委　員
田村　佳宏（三菱重工業）
原口　大輔（東京工業高等専門学校）
衣川　　潤（福島大学）
青木　岳史（千葉工業大学）
盛　真唯子（日本精工）
小田嶋成幸（富士通）
安川　真輔（九州工業大学）

大賀淳一郎（東芝）
小出　健司（産業技術総合研究所）
井上　聖也（オムロン）
奥原　　俊（三重大学）
前田　貴信（佐世保工業高等専門学校）
ラサミー ポチャラ（大阪工業大学）

注）本年度退任委員のみ掲載，昨年度のみおよび一次審査のみ審査に参加
した委員も含む
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日本ロボット学会第 14回ロボティクスシンポジア研究奨励賞の贈呈
―第 14回ロボティクスシンポジア研究奨励賞選考結果報告―

　ロボティクスシンポジア研究奨励賞は，研究発表を奨励し，若手研究者
を積極的に育成することを目的とし，優れた研究発表を行った新進の研究
者または技術者に進呈する賞で，毎年度のロボティクスシンポジアで発表
した講演者の中から，講演年の 1 月 1 日に 35 歳未満の方を対象に選考さ
れます．
　今回は 2024 年開催の第 29 回ロボティクスシンポジアにおいてロボティ
クスシンポジア実行委員会より推薦のあった 5 名の方を対象に，選考小委
員会において厳正な審査を行って以下の 2 名を選考し，理事会において授
与が決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状が贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の方々には心からお喜びを申し上げる
とともに，今後もますますロボット学の発展にご尽力いただきますよう期
待いたします．
� 2024 年度ロボティクスシンポジア関連賞選考小委員会委員長
� 久保田哲也

� 安藤大登（1999 年 11 月 17 日生）
東京大学
講演番号：��3A1（第 29 回ロボティクスシンポジア）
講演題目：��植物の根先端部における標的プロトプラスト

高速分取システム

このたびは大変栄誉ある賞を賜りましたこと，誠に光栄
に存じます．研究活動を支えていただいた皆様に心より御礼申し上げます．
本研究では，より高度な遺伝子解析のために，位置情報を保存しながら植
物細胞を分取するシステムを構築しました．対象となる細胞の細胞壁を酵
素溶液により溶かし，直径 10�μm 程度のプロトプラストとして遊離させ
ることで，マイクロ流体ポンプでの分取を可能にしています．また，シス
テムのキャリブレーションや自動化も組み込まれており，これらの手法が
YOLO を用いた物体検出に基づくため，おのおのの学習モデルを用いる
ことで，三次元マイクロマニピュレーションに関する幅広い応用に繋がる
と考えています．

� 正田晃己（2000 年 7 月 11 日生）
東京大学
講演番号：��7A1（第 29 回ロボティクスシンポジア）
講演題目：��UAV 打音検査における欠陥検知のためのマ

ルチモーダル情報を活用したエゴノイズ低減

無人航空機（UAV）は高所や危険箇所の点検に有効で
すが，自身の発する騒音（エゴノイズ）が打音検査などの音響センシング
を妨げる問題があります．この問題に対処するため，本研究ではプロペラ
の動作がエゴノイズと強く関連していることに着目し，その活動を逐次モ
ニタリングすることでエゴノイズを低減する新たな手法を提案しました．
UAV のエゴノイズが発生している中，コンクリートの健常部と欠陥部の
打叩音を識別する実験を通じて，従来の手法よりも提案手法が高精度に欠
陥を識別できることを確認しました．本研究が，社会基盤の点検技術の発
展に貢献し，より安全で安心な社会の実現に少しでも役立つことを祈って
います．

2024年度ロボティクスシンポジア関連賞 
選考小委員会

委員長　久保田哲也（川崎重工業）
幹　事　安孫子聡子（芝浦工業大学）
　　　　小田嶋成幸（富士通）

委　員
星野由紀子（川田テクノロジーズ） 姜　　　山（富士通）
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日本ロボット学会第 4回ロボティクスシンポジア優秀研究・技術賞の贈呈
―第 4回ロボティクスシンポジア優秀研究・技術賞選考結果報告―

　2021 年度に新設されたロボティクスシンポジア優秀研究・技術賞は，
本学会分野の発展への貢献を奨励することを目的とし，ロボティクスシン
ポジアにおいて発表された講演の中から特に優れた研究・技術発表を行っ
た講演に進呈する賞です．
　今回は 2024 年開催の第 29 回ロボティクスシンポジアにおいてロボティ
クスシンポジア実行委員会より推薦のあった 5 講演を対象に，選考小委員
会において厳正な審査を行って以下の 1 講演を選考し，理事会において授
与が決定されました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，会長から受賞者の方々に賞状が贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の方には心からお喜びを申し上げると
ともに，今後もますますロボット学の発展にご尽力いただきますよう期待
いたします．
� 2024 年度ロボティクスシンポジア関連賞選考選考小委員会委員長
� 久保田哲也

MegaParticles GPUを利用した 
Stein Particle Filterによる点群 6自由度姿勢推定

小出　健司　　大石　修士　　横塚　将志�
（第 29 回ロボティクスシンポジア　1A2）

� 小出健司
2019 年豊橋技術科学大学情報・知能工学系博士（工学）
取得．2018 年イタリア・パドヴァ大学研究員，2019 年
産業技術研究所情報・人間工学領域特別研究員，2021
年研究員，2023 年主任研究員，現在に至る．移動ロボ
ットのための環境・人物計測，行動計画等の研究に従事．

� 大石修士
2015 年九州大学大学院システム情報科学府博士後期課
程修了．同年豊橋技術科学大学情報・知能工学系助教，
2018 年産業技術総合研究所情報・人間工学領域研究員，
2022 年主任研究員，現在に至る．3 次元計測，自己位置
同定，視線計測，生活支援ロボット，パーソナルモビリ
ティ等の研究に従事．博士（工学）．

� 横塚将志
2013 年産業技術研究所知能システム研究分門研究員，
2017 年同研究所主任研究員，2023 年同研究所デジタル
アーキテクチャ研究センタースマートモビリティ研究
チームチーム長，現在に至る．移動ロボットのための環
境認識の研究に従事．

2024年度ロボティクスシンポジア関連賞 
選考小委員会

委員長　久保田哲也（川崎重工業）
幹　事　安孫子聡子（芝浦工業大学）
　　　　小田嶋成幸（富士通）

委　員
星野由紀子（川田テクノロジーズ） 姜　　　山（富士通）
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第 6回 International Session Best Presentation Awardの贈呈
―第 6回 International Session Best Presentation Award選考結果報告―

　International�Session�Best�Presentation�Award は，英語による研究発
表を奨励し，国際的に活躍する研究者を積極的に育成することを目的とし
て，研究発表を英語によって行った研究者または技術者に贈呈する賞で，
当年度の学術講演会の国際セッションで発表した講演者を対象に選考され
ます．
　今回は国際セッションへ登録のあった 41 名の方を対象に，選考小委員
会において厳正な審査を行い，Finalist� 4 名を選考し，さらにその中から
International�Session�Best�Presentation�Award 受賞者 1 名を選考いたし
ました．
　表彰式は大阪工業大学にて開催された第 42 回学術講演会において行わ
れ，実行委員長から受賞者の方々に賞状が贈呈されました．
　選考小委員会を代表して，受賞者の方には心からお慶びを申し上げると
ともに，今後もますますロボット学の発展にご尽力いただきますよう期待
いたします．
�2024 年度 International�Session�Best�Presentation�Award 選考委員会委員長
� 池田　篤俊

【第 6回 Internatonal Session Best Presentation 
Award】

『UAV Motion Control using a Tiltable Frame 
with EDFs』
　Paul�Hannibal（Ritsumeikan�University）

【第 6回 Internatonal Session Best Presentation 
Award Finalists】
『Deep Reinforcement Learning with FPNN-to-
SNN Policy Distillation for Neurochip-driven 
Robots』
　Alonso�Ramos�Fernandez（Nara�Institute�of�Science�and�
Technology）

『Effect of Taper and Chamber Shape on the 
Performance of a Bidirectional Soft Pneumatic 
Robot Finger』
　Rene�Manuel�Suarez�Flores（Kyoto�University�of�
Advanced�Science）

『UAV Motion Control using a Tiltable Frame 
with EDFs』
　PAUL�Hannibal（Ritsumeikan�University）

『A Study on HASEL and DEA Based Multi-DOF 
Soft Actuator for High-Functional Tactile 
Display』
　Yizhou�Sha（The�University�of�Tokyo）

2024年度 International Session Best 
Presentation Award選考委員会委員

委員長　池田　篤俊（近畿大学）
幹　事　松原　崇充（奈良先端科学技術大学院大学）
　　　　上出　寛子（名古屋大学）
　　　　下ノ村和弘（立命館大学）

委　員
脇田　優仁（産業総合技術研究所）
柴田　智広（九州工業大学）
中臺　一博（東京工業大学）
稲邑　哲也（玉川大学）
ベンチャー・ジェンチャン
　　　　　（東京大学）
田原　健二（九州大学）
中西　　淳（名城大学）
板寺　駿輝（産業総合技術研究所）
堀井　隆斗（大阪大学）

舛屋　　賢（宮崎大学）
橋本　健二（早稲田大学）
有木　由香（ソニーグループ）
山野辺夏樹（産業総合技術研究所）
王　　忠奎（立命館大学）
万　　偉偉（大阪大学）
高井　飛鳥（大阪公立大学）
池　　勇勳（北陸先端科学技術大学院大学）
湯口　彰重（東京理科大学）
梅谷　智弘（甲南大学）

顧　問
佐藤　知正（東京大学）
� 注）一次審査のみ担当した委員も含む
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お　　知　　ら　　せ

（2024 年 10 月入会の会員）

正 会 員
19130　赤川　徹朗　　19137　青木　友哉　　19140　尾崎　利樹
19141　齊藤　尚平　　19142　星牟禮健也　　19144　森田　夏実
19147　安藤　幸治　　19148　馬場　　惇　　19152　高橋　裕章
19154　楊　　亮亮　　19155　石橋　麻希

学 生 会 員
19127　中村啓太郎　　19128　SURIYASOMBOON PASUT
19129　山下　　響　　19131　藤原　瑞穂　　19132　室越　廉士
19133　佐久間歩夢　　19134　岩井　洸樹　　19135　原　　拓己
19136　髙村　悠真　　19138　波多野遥太　　19139　佐藤　涼耶
19143　中野　杏梨　　19145　山根　広暉　　19146　山本真太郎
19149　Cai Mu 19150　西井　隆聖　　19151　王　　旅青
19153　渡辺　　潤　　19156　松高　和輝　　19157　小杉　幸穂
19158　松崎　史弥

賛 助 会 員
S0369　ダイヤライト（株）　　S0370　（株）シュルード設計

新入会員
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お　　知　　ら　　せ

第 23 回学術講演会講演概要集（予稿集 CD-ROM 付）
 本学会個人会員　5,000 円
 本学会個人会員以外　10,000 円
第 24 回学術講演会講演概要集（予稿集 CD-ROM 付）
 本学会個人会員　5,000 円
 本学会個人会員以外　10,000 円
第 25 回学術講演会講演概要集（予稿集 CD-ROM 付）
 本学会個人会員　6,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 26 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　6,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 27 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　6,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 28 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　6,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 29 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　6,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 30 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 31 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 32 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 33 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 34 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 35 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 36 回学術講演会講演概要集（予稿集 DVD-ROM 付）
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 37 回学術講演会予稿集 DVD-ROM
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円
第 38 回学術講演会予稿集 DVD-ROM
 本学会個人会員　10,000 円
 本学会個人会員以外　12,000 円

第 14回　ロボティクスシンポジア予稿集 10,000円
第 18回　ロボティクスシンポジア予稿集 10,000円
第 21回　ロボティクスシンポジア予稿集 10,000円

日本ロボット学会誌
第 37 巻 第 1 号　〔特集〕　ソフトロボティクス
 第 2 号　〔 〃 〕　多脚生物の歩容とロボットによる実現
 第 3 号　〔 〃 〕　World Robot Summit 2018
 第 4 号　〔 〃 〕　人間機械協調系
 第 5 号　〔 〃 〕　触覚センサの要素技術・応用技術
 第 6 号　〔 〃 〕　食品マニピュレーションのためのロボット技術
 第 7 号　〔 〃 〕　衛星測位とロボティクス
 第 8 号　〔 〃 〕　産業用ロボットの IoT 化
 第 9 号　〔 〃 〕　ImPACT タフ・ロボティクス・チャレンジ
 第 10 号 〔 〃 〕　人手不足に効く協働ロボット・自動化システム
第 38 巻 第 1 号　〔 〃 〕　ヒトとロボットの共生社会のための哲学・心理学・法学
 第 2 号　〔 〃 〕　福祉ロボットの社会実装
 第 3 号　〔 〃 〕　実災害現場に求められるロボット技術
 第 4 号　〔 〃 〕　スポーツとロボティクス
 第 5 号　〔 〃 〕　ロボットの国際標準化に立ち向かえ
 第 6 号　〔 〃 〕　AI ベースドロボットマニピュレーション最前線
 第 7 号　〔 〃 〕　さがみロボット産業特区が育むロボットたち
 第 8 号　〔 〃 〕　デザイン思考を取り入れたロボットの社会実装
 第 9 号　〔 〃 〕　教育・技術開発の場としてのロボットコンテスト
 第 10 号 〔 〃 〕　身体と環境の相互作用
第 39 巻 第 1 号　〔 〃 〕　ロボットと哲学：哲学的観点から見たロボット研究
 第 2 号　〔 〃 〕　NEDO 先導研究プログラム
 第 3 号　〔 〃 〕　手術ロボットの社会実装
 第 4 号　〔 〃 〕　3D プリンティングとロボティクス
 第 5 号　〔 〃 〕　ロボットと言語
 第 6 号　〔 〃 〕　極限作業ロボット
 第 7 号　〔 〃 〕　強化学習最先端とロボティクス
 第 8 号　〔 〃 〕　ERATO 稲見自在化身体プロジェクト
 第 9 号　〔 〃 〕　ワイヤ機構とロボティクス
 第 10 号 〔 〃 〕　収穫ロボット
第 40 巻 第 1 号　〔 〃 〕　〈ヒト中心の〉未来情報社会再考
 第 2 号　〔 〃 〕　海外でのロボティクス研究活動
 第 3 号　〔 〃 〕　ロボットへの応用に向けた AI の品質
 第 4 号　〔 〃 〕　索状ロボットの昨日・今日・明日
 第 5 号　〔 〃 〕　把持と操りのためのロボットハンド最前線
 第 6 号　〔 〃 〕　福島ロボットテストフィールド
 第 7 号　〔 〃 〕　デジタルツインと人・ロボット協調
 第 8 号　〔 〃 〕　触覚と疼痛，意識と無意識，知覚と認知
 第 9 号　〔 〃 〕　予測に基づくロボットの動作学習
 第 10 号 〔 〃 〕　ベイズ推論の新体系と未来
第 41 巻 第 1 号　〔 〃 〕　ロボット ELSI 研究の現状と課題
 第 2 号　〔 〃 〕　身体のダイナミクスと環境の相互作用から創発する受動的な脚ロコモーション
 第 3 号　〔 〃 〕　神経・身体・環境の相互作用から創発する多脚ロボットの歩容
 第 4 号　〔 〃 〕　臨床応用を目指した医療福祉ロボットシステムの開発
 第 5 号　〔 〃 〕　ロボティクス新パラダイムの受容，過去と未来
 第 6 号　〔 〃 〕　ロボティクスと微分幾何学
 第 7 号　〔 〃 〕　開かれた知能のフロンティア
 第 8 号　〔 〃 〕　JST ACT-X AI 活用で挑む学問の革新と創成
 第 9 号　〔 〃 〕　AI の安全性とロボティクス
 第 10 号 〔 〃 〕　ワイヤ駆動機構・システムの新展開
第 42 巻 第 1 号　〔 〃 〕　「文化」としてのロボット
 第 2 号　〔 〃 〕　Cyber-Physical-Human Systems のためのシステム制御技術
 第 3 号　〔 〃 〕　COMPASS5.0 ロボット分野 ～新しいロボット教育の潮流～
 第 4 号　〔 〃 〕　ロボット研究者と妊娠・出産・育児
 第 5 号　〔 〃 〕　ソフトロボット学の「これまで」と「これから」Ⅰ
 第 6 号　〔 〃 〕　ソフトロボット学の「これまで」と「これから」Ⅱ
 第 7 号　〔 〃 〕　「登る」ロボット
 第 8 号　〔 〃 〕　刺激―応答性に基づくロボティクス

※以上のものはいずれも消費税込，送料は別にかかります．

刊行物のご注文は書面（FAX）または Email にて事務局あてにお申し込み
ください．Email: order@rsj.or.jp
会員の方で学会誌を巻毎にまとめてお申し込みの場合は会費と同額で，その
他の場合は実費として第 1 巻～第 8 巻 2 号まで 1 冊 1,500 円，第 8 巻 4 号よ
り 1 冊 2,000 円，第 12 巻 1 号より 1 冊 2,500 円（いずれも消費税，送料別）で
お求めになれます．また，第 37 巻 1 号以前の在庫につきましても事務局あ
て別途お問い合わせください．

刊行物のご案内
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お　　知　　ら　　せ

一般社団法人　日本ロボット学会　令和 6・7年度（2024・2025年）役員

一般社団法人　日本ロボット学会　代議員
任期：2021 年 3 月～ 2025 年 3 月　50 音順

石黒　　浩（大阪大学）
一藁　秀行（日立製作所）
牛久　祥孝（オムロンサイニックエッ

クス／ Ridge-i）
内部　英治（国際電気通信基礎技術

研究所）
太田　祐介（千葉工業大学）
岡田　　聡（日立 GE ニュークリア・

エナジー）
岡田　浩之（玉川大学）
上出　寛子（名古屋大学）

亀井　泉寿（ロボティック・バイオロ
ジー・インスティテュート）

桒原　伸明（アイシン精機）
小林　亮介（日立製作所）
小山　　虎（山口大学）
塩見　昌裕（国際電気通信基礎技術

研究所）
渋川　文哉（IHI）
高橋　泰岳（福井大学）
武居　直行（東京都立大学）
田中　文英（筑波大学）
長井　隆行（大阪大学）

長井　志江（東京大学）
永岡　健司（九州工業大学）
永谷　圭司（東京大学）
中村　恭之（和歌山大学）
並木　明夫（千葉大学）
新妻実保子（中央大学）
蓮沼　仁志（川崎重工業）
林　浩一郎（IHI）
松本　吉央（産業技術総合研究所）
光永　法明（大阪教育大学）
吉川雄一郎（大阪大学）
吉田　洋明（日本大学）

一般社団法人　日本ロボット学会　代議員
任期：2023 年 3 月～ 2027 年 3 月　50 音順

青木　岳史（千葉工業大学）
有木　由香（ソニーグループ）
植木　美和（富士通）
内山瑛美子（東京大学）
遠藤　　玄（東京工業大学）
遠藤　　央（東京工業大学）
大川　一也（千葉大学）
大武美保子（理化学研究所）
太田　　順（東京大学）
小椋　　優（IHI）
小田嶋成幸（富士通）

衣川　　潤（福島大学）
菅沼　直孝（東芝エネルギーシステムズ）
髙木　　健（広島大学）
田原　健二（九州大学）
田村　佳宏（三菱重工業）
橋本　浩一（東北大学）
原口　大輔（東京工業高等専門学校）
渕脇　大海（横浜国立大学）
Venture  
 Gentiane

（東京大学／産業技術総合
研究所）

干場功太郎（東京工業大学）

前田　雄介（横浜国立大学）
槇田　　諭（福岡工業大学）
松添　静子（富士通）
三浦　　智（東京工業大学）
盛真　唯子（日本精工）
山本　大介（東芝）
米澤　直晃（青山学院大学）
若林　勇太（舞鶴工業高等専門学校）

理　　事 会　長
　菅野　重樹（早稲田大学）
副会長
　久保田哲也（川崎重工業）
　木口　量夫（九州大学）
庶務担当
　岸　　宏亮（オリンパス）
＊山本　大介（東芝）
財務担当
　堀内　悠平（川崎重工業）
＊野口　直昭（日立製作所）
企画・広報担当
　宮田なつき（産業技術総合研究所）
＊小林英津子（東京大学）
学会誌担当
　田村　雄介（東北大学）
＊石井　裕之（早稲田大学）
欧文誌担当
　谷口　忠大（立命館大学）

＊田中　由浩（名古屋工業大学）
事業担当
　安孫子聡子（芝浦工業大学）
＊小田嶋成幸（富士通）
　入部　正継（大阪電気通信大学）
＊瀬戸　文美（東北大学）
学術講演会担当
　河合　俊和（大阪工業大学）
＊倉林　大輔（東京工業大学）
国際担当
　松原　崇充（奈良先端科学技術大学院大学）
　上出　寛子（名古屋大学）
＊下ノ村和弘（立命館大学）

監　　事 　村上　弘記（IHI）
＊橋本　浩一（東北大学）

無印　2023 年 3 月より 2025 年総会時まで
＊印　2024 年 3 月より 2026 年総会時まで
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田 村 雄 介（東 北 大）
松 野 文 俊（大 阪 工 大）
石 井 裕 之（早 稲 田 大）
野 田 哲 男（大 阪 工 大）
琴 坂 信 哉（埼 玉 大）
永 谷 圭 司（東 京 大）
浅 田　 稔（大 阪 大）

＊ 秋 元 俊 成（日 本 工 大）
＊ 有 我 祐 一（山 形 大）
＊ 安 藤　 健（パナソニック）
＊ 安 藤 慶 昭（産 総 研）

池 田 圭 吾（北海道科学大）
＊ 石 上 玄 也（慶 應 大）

板 寺 駿 輝（産 総 研）
稲 谷 龍 彦（京 都 大）
岩 谷　 靖（近 畿 大）

＊ 岩 本 憲 泰（信 州 大）

委 員 長
論文査読小委員長
　　　副委員長

委 員

＊ 上 野 隆 雄（東 急 建 設）
＊ 植 村 充 典（立 命 館 大）

内山瑛美子（東 京 大）
＊ 上 野　 史（岡 山 大）
＊ 大澤友紀子（慶 應 大）
＊ 大 谷 拓 也（芝 浦 工）
＊ 岡 田 佳 都（東 北 大）
＊ 尾 崎 功 一（宇 都 宮 大）
＊ 垣 内 洋 平（豊橋技科大）

笠 井 栄 良（ソ ニ ー ）
＊ 笠 木 雅 史（広 島 大）
＊ 上 出 寛 子（名 古 屋 大）

橘 髙 達 也（安 川 電 機）
木 村 航 平（電気通信大）

＊ 久木田水生（名 古 屋 大）
小 村　 啓（九 州 工 大）

＊ 小 山　 虎（山 口 大）
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