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第 139回理事会

日　　時：2024 年 10 月 10 日（木）14：00 ～ 17：05
場　　所：ロボット学会事務室およびオンライン
出席理事：‌�菅野重樹，久保田哲也，山本大介，堀内悠平（遠隔），宮田な

つき（遠隔），小林英津子（遠隔），田村雄介（遠隔），石井裕
之（遠隔），谷口忠大（遠隔），田中由浩（遠隔），小田嶋成幸（遠
隔），瀬戸文美（遠隔），入部正継（遠隔），河合俊和（遠隔），
倉林大輔（遠隔），松原崇充（遠隔），上出寛子（遠隔），下ノ
村和弘（遠隔），岸宏亮（記）

出席理事数：19 名（理事総数 22 名，過半数 11 名以上）
出席監事：村上弘記
事務局：細田祐司，水谷俊徳（遠隔）
〈議　事〉
1．議事録確認
　第 138 回理事会議事録が確認され，承認された．
2．審議・報告事項
2．1　会長・副会長・庶務関連事項
　（１）�2025 年度の代議員定数を 30 名とすることが承認された．
　（２）�次年度役員候補につき報告があった．
　（３）�フェロー選任規程の改定が提案され，承認された．
　（４）�会員管理システムの改修が報告された．
　（５）�11 月から事務局長が交代することが報告された．
　（６）�学会価値向上施策が討議された．
2．2　学術講演会関連事項
　（１）�第 42 回日本ロボット学会学術講演会（RSJ2024）の開催結果が報

告された．
　（２）�第 43 回日本ロボット学会学術講演会（RSJ2025）の準備状況が報

告された．

2．3　企画・広報関連事項
　（１）�「革新的ロボット学習と認知発達研究専門委員会」の設置が承認さ

れた．
2．4　国際関連事項
　（１）�IROS の Governance Charter が制定されたことが報告された．
　（２）�RO-MANでのハイブリット開催のためのガイドラインが制定さ

れたことが報告された．
2．5　学会誌関連事項
　（１）�日本ロボット学会誌・寄稿および査読に関する規則集が改訂され

たことが報告された．
2．6　欧文誌関連事項
　（１）�T&Fから論文執筆，査読の際のAI Policy が提案されたことが報

告された．
2．7　財務関連事項
　（１）�2024 年度予算と実績が報告された．
3．定例報告事項
　（１）�下記の内訳で，会員総数は 3,728 名，賛助会員は 101 団体 122 口

となったことの報告があり，入会および退会の申請が承認された．
　　  ・‌�正会員：2,796 名（入会 11 名，復会 0名，退会 8名，会員資格喪

失 0 名，種別変更 学 A→正：2 名増，学 B→正：3 名増，正→
学A：0名，正→学 B：0名，正→終：1名減），学生会員A：194
名（入会 6名，復会 0名，退会 1名，会員資格喪失 0名，種別変
更 学 A→正：2 名減，正→学 A：0 名，学 A→学 B：0 名，学
B→学A：0名），学生会員B：535 名（入会 15 名，復会 0名，退
会 4名，会員資格喪失 0名，種別変更 学 B→正：3名減，正→学
B：0名，学A→学 B：0名，学 B→学A：0名），終身会員：189
名（正→終：1名増），名誉会員：14 名

　（２）�国内外の協賛，後援案件が報告された．

理事会報告



─会告15─日本ロボット学会誌 42巻 10号 2024年 12月

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　〔 〃 〕　World‌Robot‌Summit‌2018
‌ 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　〔 〃 〕　JST‌ACT-X‌AI 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-Human‌Systems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
‌ 第 9 号　〔 〃 〕　Haptics の発展が拓く人とロボットの未来

※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（東京科学大学）
遠藤　　央（東京科学大学）
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（東京科学大学）

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（東京科学大学）
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（東京科学大学）
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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.. . . . . . . 久保田幹也・清水大海・伊藤友孝・鈴木みずえ	No. 8・785
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中の動作解析および支援効果に関するシミュレーション.
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バイロータ飛行ユニットを用いた飛行ヒューマノイド.
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.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 角　昇磨・南　昌弥・土橋宏規	No. 3・291
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	 小泉裕介・永岡健司・吉田和哉	No. 3・295

通信遅延とジャークに基づく軌道修正と完全追従制御に.
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.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 山田亮介・秋月秀一・橋本　学	No. 5・493
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	 エムディナヒンイスラム シブリ・渡邉洋輔・.
	 小川　純・古川英光	No. 6・572

フラットベッドスキャナを用いたアライメント操作に.
おける部品の位置・姿勢精密計測装置の開発.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 宇根美鈴・土橋宏規	No. 6・576
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.. . . . . . . . . . . . . 安江蒼人・糸山克寿・西田健次・中臺一博	No. 6・584
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.. . . . . . . . . . 武田侑佳・床井亮祐・藤川千雅・長嶋洋渡・
	 澤橋龍之介・奥井　学・吉田　弘・中村太郎	No. 6・588
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の回避動作計画.. . . . . . . . . . . . . . . . 菅田玲央・久保田有羽・
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	 野口遥介・アレッサンドロ カルフィ・.
	 フルビオ マストロジョバンニ	No. 8・793
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	 伊藤文臣・中村太郎	No. 9・912

IPMCセンサ内蔵ソフトフィンガを用いた把持物体の.
大きさ推定.. . . . . . . 竹林龍之介・松野孝博・杉野卓司・
	 堀内哲也・物部浩達・平井慎一	No. 9・916

音声強調ネットワークとアダプターを用いた音声認識の.
耐雑音ロバスト性向上.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 大﨑崇博・周藤　唯・糸山克寿・
	 西田健次・中臺一博	No. 9・920

腸を模倣した蠕動運動型混合搬送装置による混合度検知.
システムの構築 ―機械学習を用いた各種センサによる.
汎化性検証―.
.. . . . . . . . . . 寺山伊織・澤橋龍之介・丹野喬瑛・中村太郎	No. 9・924

空気-液圧サーボ増圧器で駆動される水圧ロボットの.
状態推定とフェイルセーフ制御.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 渡邊悠希・谷口友美・玄　相昊	No. 9・928

トンネル状構造物内の壁面付近におけるクアッドロータ.
姿勢制御.. . . . . . . . . . . . . . . . 一柳温寛・松尾健太・島田　明	No. 9・932

非対称行列を用いた多自由度ロボットのアドミッタンス.
制御.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 辻　俊明・加藤泰大	No. 10・1027
協生農法環境における農作業支援ロボットの開発 .
―第 8報：アーム先端部で交換可能な複数種対応の種.
植え機構および種子団子製造機の開発―.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 土井瑛人・前田菜夏香・田中大雅・
	 政谷巧樹・青竹峻太郎・舩橋真俊・.
	 三木　浩・大谷拓也・高西淳夫	No. 10・1031
車輪ロボットの移動性能を可視化する可操縦性だ円体の.
提案.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 上田　凌・石上玄也	No. 10・1035
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お　　知　　ら　　せ

Transformer を用いたオクルージョン箇所の画像補完に.
よるオブジェクト認識率の改善.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 松浦智哉・中山学之	No. 10・1039

【特集：「文化」としてのロボット】
「「文化」としてのロボット」特集について.. . . . 佐倉　統	No. 1・2
〔解　　説〕

ロボットを「文化」の中で考える.. . . . . . . . . . . . . . . . 佐倉　統	No. 1・5
ロボットとジェンダーについての比較文化的考察.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 久野　愛・板津木綿子	No. 1・9

ロボットのファッション：装う身体／装わない身体から.
考えるヒトとテクノロジーの関係.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 藤嶋陽子・川崎和也・佐野虎太郎	No. 1・14

〈弱いロボット〉と文化.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 岡田美智男	No. 1・18
自発的な運動をパフォーマンスに取り込むことについて.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 池上高志・升森敦士	No. 1・23

文学とロボット.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 巽　孝之	No. 1・27
制御の外側で身体に出会う ―ロボットと障害.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 伊藤亜紗・中嶋浩平	No. 1・32

【特集：Cyber-Physical-Human Systemsのためのシス
テム制御技術】
「Cyber-Physical-Human Systems のためのシステム制.
御技術」特集について.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 宮野竜也	No. 2・96

〔解　　説〕

人とロボットの協調制御：システム制御の観点から.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 山内淳矢・畑中健志	No. 2・99

人の意思決定を考慮したネットワークロボティクス制御.
のためのメカニズムデザイン.. . . . 和佐泰明・平田研二	No. 2・105

サイバー攻撃を想定した制御システムデザインと運用.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 澤田賢治	No. 2・111

ビジュアルナッジ ―視覚刺激による人の行動誘導技術―.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 井上正樹・武田匡彦・小幡遼冴	No. 2・117

モデル予測型行動計画を用いた他者に配慮するモビリテ.
ィの実現.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 奥田裕之	No. 2・123

社会的選好を考慮した複数エージェントの協調ナビゲー.
ション.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 柴田一騎	No. 2・129

身体動作による指示とロボットの自律システムの融合 .
―指差しジェスチャを用いた探索手法拡張の事例―.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 出口秀輝	No. 2・133

【特集：CCOMPASS 5.0 ロボット分野 ～新しいロボット
教育の潮流～】
「CCOMPASS 5.0 ロボット分野 ～新しいロボット教育.
の潮流～」特集について.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 若林勇太	No. 3・194

〔解　　説〕

COMPASS5.0 ロボット分野におけるRX教育の開発に向.
けた取り組み.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 多羅尾進・冨沢哲雄・
	 髙田宗一朗・原口大輔・伊藤　浩・町田　茂	No. 3・197

COMPASS5.0（ロボット分野）における北九州高専の取.
り組み.. . . . . . . . . . . . . . . . 久池井茂・安信　強・日高康展・
	 古野誠治・松尾貴之・谷口　茂・.
	 蒋　　欣・富永　歩・久野翔太郎	No. 3・201

社会実装ロボット教育とシステム開発プロセス教育.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 青木悠祐	No. 3・207

ロボット SI 演習の教材開発と教育実践.. . . . . . . . 原口大輔	No. 3・211

機械・知能系におけるRXカリキュラムのグランドデザ.
イン.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 藤原康宣	No. 3・215

コンピュータリテラシ科目を活用した SI 演習.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 津田尚明・谷　皓仁	No. 3・219

ロボメカ技術者の育成に焦点を当てたロボットシステム.
統合化演習のアレンジメント.. . . . . . . . . . . . . . . . 亀山建太郎	No. 3・223

SIer を意識したFA実験教材の開発.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 中村尚彦・鈴木　学・浜　克己	No. 3・227

ROS を柱とした教材開発と教育実践.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 松尾貴之・富永　歩・中野壽彦・
	 湯治準一郎・前田貴信	No. 3・231

産業用ロボットシミュレータを用いた教示作業実習.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 富永　歩	No. 3・236

企業と協働したデジタルものづくり教育プログラムの構.
築：SIer 基礎とプロジェクト演習.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 谷口　茂・久池井茂	No. 3・240

【特集：ロボット研究者と妊娠・出産・育児】
「ロボット研究者と妊娠・出産・育児」特集について.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 内山瑛美子・米澤かおり	No. 4・300

〔座 談 会〕

研究者の妊娠・出産・育児とキャリアについて語り合おう.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 内山瑛美子・米澤かおり・瀬戸文美	No. 4・303

〔解　　説〕

産婦人科医が伝えたい，妊娠に関する大事なこと.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 重見大介	No. 4・312

研究者の妊娠～産後の生活と支援制度.. . . . . . . 米澤かおり	No. 4・316
周産期メンタルヘルス.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 村上　寛	No. 4・321
男性の産後うつと育児休業.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 今西洋介	No. 4・324
研究者の育児事情と課題.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 児島功和	No. 4・328
〔随　　想〕

若手研究者の妊活と 3度の妊娠生活.. . . . . . . . . . 内山瑛美子	No. 4・333
研究室を持つ女性研究者の育休取得.. . . . . . . . . . . . . 金崎朝子	No. 4・337
研究者の育児と転職.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 坂田茉実	No. 4・340
あるハードウェア研究者の育児休業.. . . . . . . . . . . . . 神永　拓	No. 4・342
男性研究者の育休取得@国研.. . . . . . . . . . . . . . . . . 小木曽里樹	No. 4・346
ハードウェア研究者の育休なし育児について.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 趙　漠居	No. 4・348

男性高専教員が育児休業を取得したときの話.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 槇田　諭	No. 4・350

育児休業に関する二つのケースと考察.. . . . . . . . . . 上田隆一	No. 4・352
ある研究者夫婦とその娘の生活.. . . . . . . . . . . . . . . . 夫・妻・娘	No. 4・356
研究者夫婦，子育て 15 年を振り返る.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 宮田なつき・前田雄介	No. 4・360

なぜ学会一時託児の実施が重要で，学会としてやるべき.
なのか？.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 瀬戸文美	No. 4・363

【特集：ソフトロボット学の「これまで」と「これから」Ⅰ】
「ソフトロボット学の「これまで」と「これから」」特集.
について.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 新竹　純	No. 5・416

〔随　　想〕

ロボットから生き物へ.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 鈴森康一	No. 5・419
ソフトハンド：構想，設計から製作，適用まで.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 平井慎一	No. 5・423

ソフトロボットの制御.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 望山　洋	No. 5・427
ソフトロボット学の体系化～ソフトロボット物質学.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 福田憲二郎	No. 5・432

ケミカルマシン.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 前田真吾	No. 5・436
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お　　知　　ら　　せ

ペーパーメカトロニクスから見たソフトロボティクス.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 重宗宏毅	No. 5・440

ソフトロボティクスと “自律性”・“恒常性” への挑戦.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 難波江裕之	No. 5・444

釣糸人工筋肉のロボット応用から考えるソフトロボティ.
クス.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 舛屋　賢	No. 5・448

劣駆動とソフトロボット学.. . . . 新竹　純・多田隈建二郎	No. 5・452

【特集：ソフトロボット学の「これまで」と「これから」Ⅱ】
「ソフトロボット学の「これまで」と「これから」」特集.
について.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 新竹　純	No. 6・502

〔随　　想〕

ソフトロボット学の人間的側面.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . 新山龍馬	No. 6・505
柔らかさと複雑さを活かしたソフトロボットの創り方.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 梅舘拓也	No. 6・509

実用的なソフトロボットを目指して ―ソフトロボティク.
スの持続的な発展に向けて―.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . 中村太郎	No. 6・513

ロボットと生物をつなぐ.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 清水正宏	No. 6・517
バイオハイブリッドソフトロボットの将来展望.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 森本雄矢	No. 6・519

バイオミメティクスから見たソフトロボット学.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 田中博人	No. 6・523

テンセグリティ・ロボット：身体における柔らかさのベ.
クトル設計.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 池本有助	No. 6・528

ソフトロボティクスのための知能.. . . . . . . . . . . . . . . . 林部充宏	No. 6・532
ソフトロボット学での研究とその宿題.. . . . . . . . . . 中嶋浩平	No. 6・536
ソフトロボティクスについて思うこと.. . . . . . . . . . 新竹　純	No. 6・539

【特集：「登る」ロボット】
「「登る」ロボット」特集について.. . . . . . . . . . . . . 森川玲於奈	No. 7・598
〔解　　説〕

壁面走行ロボットの検査技術への活用.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 村井達哉・宮地孝徳・江淵高弘	No. 7・605

原子力発電所の廃炉措置における階段昇降に適した小型.
6 脚ロボットの開発.. . . . . . . . . . . . . . . . 角藤　壮・田中孝幸	No. 7・609

防爆移動ロボット “EX ROVR” における自律階段昇降機.
能の実用化.. . . . . . . . . . . . . 小島弘義・宿谷光司・松原和輝	No. 7・614

様々な環境を登るヘビ型ロボットとその産業応用.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 田中基康	No. 7・618

生物を規範とした波動伝播機構による壁面・パイプ・狭.
隘空間を登攀するロボット.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 中村太郎	No. 7・624

崖を登攀する多肢型フリークライミングロボティクス.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 永岡健司	No. 7・630

形態変化する登攀ロボット.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 木村航平	No. 7・636
階段や登坂の昇降動作を支援するアシストスーツ.
DARWING Arukelude PRO.. . . . . 小川和徳・吉田能雅	No. 7・642

【特集：刺激―応答性に基づくロボティクス】
「刺激―応答性に基づくロボティクス」特集について.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 塚越秀行・増田容一	No. 8・706

〔解　　説〕

流体駆動ロボットが生み出す刺激―応答性.
.. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 塚越秀行	No. 8・709

力学刺激応答性を持つソフトロボット.. . . . . . . . . . 梅舘拓也	No. 8・713
無脳ロボットアプローチ：全身に埋め込まれた刺激 .
―応答デバイスによる運動パターンの創発.
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