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知的デザイン学講座（知能機械デザイン学分野）

内山　勝

UCHIYAMA Masaru 教授 生年月日 1949年9月16日

大学院工学研究科 · 工学部 機械システムデザイン工学専攻 知的デザイン学講座（知能機械デザイン学
分野）

出身学校
東京大学・工学部・産業機械工学 1972年 卒業

出身大学院
東京大学・工学系研究科・産業機械工学 博士課程 1977年 修了

取得学位
工学博士 東京大学 1977年

略歴
1977年—1980年 東北大学工学部　助手
1980年—1992年 東北大学工学部　助教授
1982年—1983年 ニューカッスルアポンタイン大学機械工学科　客員研究員
1986年—1987年 カリフォルニア大学サンタバーバラ校機械環境工学科　客員教授
1992年—1997年 東北大学工学部　教授
1997年—現在 東北大学大学院工学研究科　教授
1999年—2002年 文部省宇宙科学研究所　教授宇宙探査工学研究系併任

研究経歴
1972年—1977年 人工の手の運動制御に関する研究に従事
1977年—1980年 非定常流体計測の研究に従事
1980年—1992年 ロボットマニピュレータの機構と制御の研究に従事
1992年—現在 宇宙ロボットの研究に従事
1992年—現在 ロボットの遠隔操作とその応用の研究に従事
2008年—現在 ロボット技術を応用した次世代移動体の研究に従事

所属学会
日本機械学会, 計測自動制御学会, 日本ロボット学会, 精密工学会, 日本航空宇宙学会, 人工知能学会, システ

ム制御情報学会, 日本ロボット工業会, 米国電気電子学会, 米国航空宇宙学会, 自動車技術会, 日本工学教育協会, 日
本工学アカデミー
学会活動

日本ロボット学会会誌編集委員会　委員 1983年－1984年
日本ロボット学会　評議員 1983年－1987年
日本 IFToMM 会議　実行委員 1985年－現在
計測自動制御学会会誌編集委員会　委員 1988年－1990年
日本機械学会機械力学部門運営委員会　委員 1988年－1990年
Journal of Robotic Systems, John Wiley & Sons, Inc., New York, USA, Editorial
Board　メンバー

1988年－2005年

日本ロボット学会　理事（事業担当） 1989年－1991年
JSME International Journal, 編集委員会　エディター 1991年－1993年
International Journal of Environmentally Conscious Manufacturing　 Regional
Editor

1992年－1993年

日本航空宇宙学会北部支部　幹事 1992年－1995年
日本ロボット学会　理事 (会誌担当) 1993年－1995年
日本ロボット学会会誌編集委員会　副委員長 1993年－1994年
日本ロボット学会論文査読小委員会　委員長 1993年－1994年
日本機械学会宇宙工学部門運営委員会　委員 1993年－1996年
計測自動制御学会会誌編集委員会　副委員長 1994年－1995年
計測自動制御学会　常務理事 1994年－1996年
日本機械学会東北支部　第 30期学生会担当幹事 1994年－1995年
日本ロボット学会会誌編集委員会　委員長 1994年－1995年
計測自動制御学会会誌編集委員会　委員長 1995年－1996年
計測自動制御学会　評議員 1996年－1999年

知的デザイン学講座（知能機械デザイン学分野） 0 – 1



内山　勝

日本機械学会第 74期ロボティクス · メカトロニクス部門運営委員会　委員 1996年－1997年
日本機械学会ロボティクス · メカトロニクス部門第 2地区技術委員会　委員長 1996年－1998年
1996 年度（平成 8 年度）日本機械学会賞委員会　委員 1996年－1996年
MULTIBODY SYSTEM DYNAMICS, Kluwer Academic Publishers, The
Netherlands, Advisory Board　メンバー

1997年－2001年

日本機械学会ロボティクス · メカトロニクス部門、ロボティクス · メカトロニ
クス講演会’98実行委員会　副委員長

1997年－1998年

1997年度（平成 9年度）日本機械学会賞委員会　委員 1997年－1997年
計測自動制御学会東北支部　支部長 1998年－2000年
日本機械学会東北支部　表彰担当幹事 1998年－2000年
日本機械学会　評議員 1998年－2000年
日本機械学会表彰部会　委員 1998年－2000年
1999年度日本ロボット学会、第 4回実用化技術賞選定委員会　委員 1999年－1999年
日本機械学会第 77期ロボティクス · メカトロニクス部門　副部門長 1999年－2000年
日本機械学会第 77期ロボティクス · メカトロニクス部門表彰委員会　委員長 1999年－2000年
日本機械学会　校閲委員 1999年－2001年
計測自動制御学会フェロー選考委員会　副委員長 1999年－1999年
計測自動制御学会東北支部　評議員 2000年－2000年
IASTED Technical Committee on Robotics　Member 2000年－2003年
日本機械学会、第 78期ロボティクス · メカトロニクス部門　部門長 2000年－2001年
システム制御情報学会　評議員 2000年－2005年
日本機械学会ロボティクス · メカトロニクス部門　第 4回ロボットグランプリ
審査員

2000年－2000年

計測自動制御学会東北支部　評議員 2002年－2003年
日本機械学会　第 81期（2003年度）評議員 2003年－2004年
日本機械学会工学教育センター継続教育事業部会　委員 2003年－2005年
計測自動制御学会　評議員 2004年－2006年
日本航空宇宙学会北部支部　支部長 2005年－2006年
日本機械学会第 83期工学教育センター能力開発支援事業部会　委員 2005年－2006年
日本機械学会　第 83期（2005年度）評議員 2005年－2006年
精密工学会東北支部　支部長 2006年－2008年
日本ロボット学会　理事（副会長） 2007年－2009年
日本機械学会賞委員会　 4グループ主査 2007年－2008年
日本ロボット学会／自動車技術会、カー · ロボティクス調査研究委員会　委員 2008年－2010年
日本ロボット学会　監事（監事） 2009年－2011年
日本ロボット学会／自動車技術会、カー · ロボティクス調査研究委員会　副委
員長

2010年－2012年

計測自動制御学会　副会長 2012年－2013年
日本ロボット学会／自動車技術会、カー ·ロボティクス調査研究委員会　委員長 2012年－2013年
日本ロボット学会／自動車技術会、カー · ロボティクス調査研究委員会　委員 2013年－現在
日本機械学会賞委員会　 4グループ主査 2013年－2014年
公益社団法人日本工学教育協会　教育士（工学 · 技術）審査委員 2014年－2015年

専門分野
ロボティクス, 宇宙ロボティクス, 知覚情報処理 · 知能ロボティクス, 機械力学 · 制御

研究課題
・宇宙ロボットの遠隔操作に関する研究
・高速パラレルロボットの機構と制御に関する研究
・ハイブリッドモーションシミュレータ
・無人航空機のシステムと制御
・カー · ロボティクス

研究キーワード
ロボティクス,自動制御,スペーステクノロジー

報道
日本ロボット学会協力企画、名物研究者から未来の研究者へのメッセージ、第
1回、東北大学大学院工学研究科航空宇宙工学専攻、内山勝教授（企画協力　雑
誌　ロボコンマガジン、No. 18, pp. 70-73）

2001年10月

リズムはばっちりだロボ（その他　新聞　讀賣新聞） 2005年6月
万博で未来がわかる！ 最新ロボット大研究（出演 · 執筆　テレビ　 NHK） 2005年6月
ロボフェスタ２００５、ロボット大集合（その他　テレビ　 NHK） 2005年9月
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インパクト動作ヒューマノイドロボット HRP-2（資料提供　その他　小学館グ
ループ）

2005年10月

トントン拍子で人気者、愛知万博子どものアンケート第 1位、東北大開発太鼓
打ちロボ、来月東京国際展にも出品（その他　新聞　河北新報）

2005年10月

「まるで人の腕」…来場者感嘆（その他　新聞　日刊工業新聞） 2005年12月
研究室［国公立大］WATCHING, 第 7回、東北大学大学院工学研究科航空宇
宙工学専攻スペーステクノロジー講座、内山 · 近野研究室（企画協力　新聞　
YOZEMI JOURNAL）

2005年12月

太鼓ロボ（東北大大学院）（企画協力　新聞　河北新報） 2006年1月

学外の社会活動
福島市市民大学講座教養コース、『宇宙開発と人類の未来』、第 7回目（講演会 ·
セミナー）

1994年7月 －1994年7月

久留米大学附設高等学校進路講座（小中高との連携） 2005年11月－2005年11月
平成 19年度高大連携事業に係る地域開催公開講座、仙南高校サマーカレッジ
（小中高との連携）

2007年8月 －2007年8月

Tohoku University Summer Program 2007 (TUSP2007)（公開講座） 2007年8月 －2007年8月
(財)省エネルギーセンター東北支部、平成 20年度第 31回「エネルギー管理研
修」（講演会 · セミナー）

2008年12月－2008年12月

外部機関における活動
フランスモンペリエ II 大学 国家学位論文審査委員 1990年02月－1990年02月
基盤技術研究促進センター技術評価委員会 専門委員 1990年04月－1993年03月
宇宙開発事業団 客員開発部員 1990年04月－1994年03月
航空宇宙技術研究所 客員研究官 1991年04月－1993年03月
工業技術院機械技術研究所 研究員（非常勤） 1992年07月－1992年09月
国際ロボット ·エフ ·エー技術センター、テレロボティクス研究開発委員会委員 1995年02月－1995年12月
学術審議会 専門委員 1996年01月－1998年01月
福島県ハイテクプラザ 客員研究員 1996年03月－1996年03月
（フレキシブルロボット）地域研究共同体（通称、熊本コンソーシアム）、工程
適応型フレキシブルロボット技術に関する研究開発 アドバイザー

1997年09月－2000年03月

熊本地域コンソーシアム総合技術委員会 委員 1997年11月－2000年03月
文部省宇宙科学研究所 教授宇宙探査工学研究系併任 1999年04月－2002年03月
日本学術振興会科学研究費委員会 専門委員 2000年01月－2000年12月
理化学研究所、フロンティア研究システム、バイオ · ミメティックコントロー
ル研究センター 客員研究員（非常勤）

2002年06月－2008年09月

科学研究費委員会 専門委員 2003年01月－2003年09月
NEDO 技術委員 2004年04月－2008年03月
三豊科学技術振興協会 顧問及び審査員 2004年04月－現在
大学評価 · 学位授与機構学位審査会、工学 · 芸術工学専門委員会 専門委員 2005年04月－2010年03月
財団法人日本宇宙フォーラム、宇宙環境利用に関する公募地上研究、平成 18年
度最終評価パネル パネル委員

2006年07月－2007年03月

財団法人日本宇宙フォーラム、宇宙環境利用に関する公募地上研究、平成 19年
度最終評価パネルおよび推進委員会 専門委員

2007年07月－2008年03月

独立行政法人産業技術総合研究所、研究ユニット評価委員会（知能システム研
究部門） 委員

2007年11月－2011年03月

科学技術連携施策群ロボット分野「分散コンポーネント型ロボットシミュレー
タ」研究運営委員会、産業技術総合研究所（研究代表者：比留川博久） 委員

2007年12月－2007年12月

財団法人日本宇宙フォーラム、公募地上研究推進委員会 宇宙利用技術分野専門
委員

2008年07月－2009年03月

独立行政法人日本学術振興会 特別研究員等審査会専門委員及び国際事業委員会
書面審査員

2008年08月－2010年07月

独立行政法人新エネルギー · 産業技術総合開発機構 NEDO技術委員 2009年05月－2011年03月
独立行政法人日本学術振興会、科学研究費委員会 専門委員 2011年12月－2012年11月
独立行政法人日本学術振興会、特別研究員等審査会 委員 2014年07月－現在

学内活動
機械系長 2002年4月 －2004年3月
情報広報室長 2004年4月 －2007年3月
総務企画室副室長 2006年4月 －2008年3月
副研究科長 2008年4月 －2009年3月
研究科長 2009年4月 －2012年3月
総長補佐 2010年7月 －2012年3月
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未来科学技術共同研究センター長 2011年4月 －2013年3月

学位授与数
博士 33人
修士 130人
学士 111人
法務博士（専門職） 0人
修士（専門職） 0人
短期大学士 0人
準学士 0人
専門士 0人
論文博士 5人

担当授業科目
(全学教育)
基礎ゼミ 2007年－2009年

(学部教育)
数学物理学演習 1993年－1994年
宇宙工学 A 1994年－1997年
宇宙工学 1998年－2010年
制御工学Ⅱ 2000年－2005年
航空宇宙入門 2005年－2011年
制御工学Ⅰ 2005年－2014年
機械システムデザイン入門 2010年－2015年

(大学院教育)
宇宙機システム学特論 1995年－1999年
宇宙ロボティクス 1995年－2014年
航空宇宙制御学特論 2000年－2003年
スペーステクノロジー特論 2003年－2010年
知的デザイン学特論 2010年－2015年

(他大学)
八戸工業高等専門学校（メカトロニクスⅡ） 2004年－2005年
八戸工業高等専門学校（ロボット工学） 2005年－2008年

国際会議　発表・講演
Adaptive Load Sharing for Hybrid Controlled Two Cooperative Manipulators[1991 IEEE International
Conference on Robotics and Automation]

(1991年4月9日 –- 1991年4月11日, アメリカ合衆国, Sacramento) 口頭（招待· 特別）
Robust Holding Control of Two Cooperating Robot Manipulators[1991 American Control Conference]

(1991年6月26日 –- 1991年6月28日, アメリカ合衆国, Boston) 口頭（招待· 特別）
Quadratic programming for dextrous dual-arm manipulation[The IMACS/SICE International Symposium
on Robotics, Mechatronics and Manufacturing Systems]

(1992年9月16日 –- 1992年9月20日, 日本国, Kobe) 口頭（招待· 特別）
Design and control of a very fast 6-dof parallel robot[The IMACS/SICE International Symposium on
Robotics, Mechatronics and Manufacturing Systems]

(1992年9月16日 –- 1992年9月20日, 日本国, Kobe) 口頭（招待· 特別）
A New Design of a Very Fast 6-DOF Parallel Robot[23rd International Symposium on Industrial Robots]

(1992年10月6日 –- 1992年10月9日, スペイン, BARCELONA) 口頭（招待· 特別）
Simulation of Quadratic Programming for Dexterous Dual-Arm Manipulation[1993 IEEE/Nagoya Univer-
sity WWW on Multiple/Distributed Robotic System]

(1993年7月30日 –- 1993年7月31日, 日本国, Nagoya) 口頭（招待· 特別）
Design and Control of Non-Conventional Mechanical Manipulators for Future Robots[I INTERNATIONAL
CONFERENCE ON MECHATRONICS]

(1994年1月26日 –- 1994年1月28日, メキシコ, Mexico City) 口頭（招待· 特別）
EXPERIMENT ON DYNAMIC CONTROL OF A HEXA-TYPE PARALLEL ROBOT[The First World
Automation Congress]

(1994年8月14日 –- 1994年8月17日, アメリカ合衆国, Maui) 口頭（招待· 特別）
Optimum Internal Force Control for Two Cooperative Robots to Carry an Object[The First World
Automation Congress]

(1994年8月14日 –- 1994年8月17日, アメリカ合衆国, Maui) 口頭（招待· 特別）
Analysis and Design of Position/Orientation Decoupled Parallel Manipulators[The Tenth CISM-IFToMM
Symposium on Theory and Practice of Robots and Manipulators]

(1994年9月12日 –- 1994年9月15日, ポーランド, Gdansk) 口頭（招待· 特別）
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Multi-Arm Robot Systems A Survey[1997 IEEE International Conference on Robotics and Automa-
tion,Tutorial Su A 4, Modeling and Control of Multi-Arm Robot Systems]

(1997年4月20日 –- 1997年4月25日, アメリカ合衆国, Albuquerque) 口頭（招待· 特別）
Multirobots and Cooperative Systems[IEEE International Workshop on Control Problems in Robotics and
Automation: Future Directions]

(1997年12月9日 –- 1997年12月9日, アメリカ合衆国, San Diego) 口頭（招待· 特別）
A Very Fast 6-DOF Parallel Robot HEXA[Parallel Mechanism Workshop]

(1998年6月12日 –- 1998年6月12日, 韓国, Seoul) 口頭（招待· 特別）
A New Class of Hybrid Motion Simulation Using a Very Fast Parallel Robot[10th International Symposium
of Robotics Research]

(2001年11月9日 –- 2001年11月12日, オーストラリア, Lorne, Victoria) 口頭（招待· 特別）
Design of a Compact 6-DOF Haptic Device to Use Parallel Mechanisms[International Symposium on
Robotics Research 2005]

(2005年10月12日 –- 2005年10月15日, アメリカ合衆国, San Francisco) 口頭（招待· 特別）
A Bridge Between Physical World and Data World[International Symposium on Advanced Robotics and
Machine Intelligence]

(2006年10月9日 –- 2006年10月10日, 中国, 北京) 口頭（招待· 特別）
Uchiyama-Konno Laboratory, Dept. of Aerospace Engineering, Tohoku University[LIRMM, Montpellier,
France]

(2008年3月14日 –- 2008年3月14日, フランス, Montpellier) 口頭（招待· 特別）
国内会議　発表・講演

最近のロボット工学の話題と将来展望 [通研講演会、第 8回ニューロパラダイムコンピューティング（NPC）
研究会、特別講演会]

(1997年3月21日 –- 1997年3月21日, 仙台) 口頭（招待· 特別）
人間の技量とロボットの技量 [第 15回日本ロボット学会学術講演会，オーガナイズドセッション「技量の
力学的理解」，キーノートスピーチ]

(1997年9月12日 –- 1997年9月14日, 東京) 口頭（基調）
新しいロボットの機構と制御 [CALPURNIA倶楽部第 14回技術交流会，技術講演会]

(1997年11月6日 –- 1997年11月6日, 北上) 口頭（招待· 特別）
人間の技量解析とロボットの統合運動制御システム [重点領域研究知能ロボット公開シンポジウム]

(1998年9月21日 –- 1998年9月21日, 札幌) 口頭（招待· 特別）
東北大学宇宙機システム学講座におけるロボティクス研究 [京都大学大学院工学研究科航空宇宙工学専攻]

(1998年10月26日 –- 1998年10月26日, 京都) 口頭（招待· 特別）
東北大学宇宙機システム学講座におけるロボティクス研究 [鹿児島大学工学部機械工学科]

(1998年11月24日 –- 1998年11月24日, 鹿児島) 口頭（招待· 特別）
パラレルメカニズムのロボティクス · メカトロニクスへの応用 [三菱電機（株）名古屋製作所]

(2000年2月23日 –- 2000年2月23日, 名古屋) 口頭（招待· 特別）
ロボメカ応用の数値 · 機械ハイブリッドシミュレーション [日本機械学会 2000年度年次大会、基調講演]

(2000年8月3日 –- 2000年8月3日, 名古屋) 口頭（基調）
宇宙ロボットの技術的課題 [豊田工業大学ハイテク ·リサーチ ·センター、宇宙ロボティクス研究センター、
第 1回宇宙ロボットおよび宇宙用要素技術に関するシンポジウム]

(2000年11月10日 –- 2000年11月10日, 名古屋) 口頭（招待· 特別）
ハイブリッドシミュレーションによる宇宙ロボット研究 [理研 BMCフォーラム、理化学研究所バイオ · ミ
メティックコントロール研究センター]

(2001年3月2日 –- 2001年3月2日, 名古屋) 口頭（招待· 特別）
パラレルメカニズムの基礎と応用 [豊田工機（株）]

(2001年12月14日 –- 2001年12月14日, 刈谷) 口頭（招待· 特別）
東北大学宇宙機械学分野における最近のロボット研究 [理研 BMCフォーラム、理化学研究所バイオ · ミ
メティックコントロール研究センター]

(2002年3月1日 –- 2002年3月1日, 名古屋) 口頭（招待· 特別）
宇宙ロボットとヒューマノイド [日本機械学会ロボティクス · メカトロニクス部門HFM（ヒューマンフレ
ンドリーメカトロニクス）研究会]

(2002年8月8日 –- 2002年8月8日, 福岡) 口頭（招待· 特別）
東北大学における宇宙ロボットとヒューマノイドの研究 [熊本大学数理情報システム工学科]

(2002年8月9日 –- 2002年8月9日, 熊本) 口頭（招待· 特別）
ロボティクス · メカトロニクスから見た機械工学の新展開 [日立ハイテクノロジーズ、ナノテクノロジー
製品事業本部]

(2006年5月31日 –- 2006年5月31日, ひたちなか) 口頭（招待· 特別）
物理世界とデータ世界の間に架ける橋 [計測自動制御学会東北支部特別講演会（第 234回研究集会）]

(2007年1月22日 –- 2007年1月22日, 仙台) 口頭（招待· 特別）
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ロボティクスが拓く新しい機械の世界—サイバー空間を活用する機械—[第 3回思考展開フォーラム inホ
ワイトカンバス洛西、最先端のロボット技術、大日本スクリーン製造株式会社]

(2007年1月31日 –- 2007年1月31日, 京都) 口頭（招待· 特別）
ロボット：未来を拓く新しい機械のパラダイム [第 23回産学官交流のつどい、福島県電子機械工業会、福
島県中小企業団体中央会]

(2007年7月6日 –- 2007年7月6日, 福島) 口頭（招待· 特別）
RT（ロボットテクノロジー）が拓く新しいモビリティ [とうほく自動車関連技術展示商談会、プレゼン
テーションコーナー、刈谷市産業振興センター]

(2007年9月4日 –- 2007年9月4日, 刈谷) 口頭（招待· 特別）
高速パラレルロボットの機構と制御 [日本大学大学院工学研究科特別講義]

(2007年10月3日 –- 2007年10月3日, 郡山) 口頭（招待· 特別）
ヒューマノイドロボットの研究―太鼓を叩くロボット―[第 8回思考展開フォーラム、最先端のロボット
技術 ∼ 体感！ ロボットに見る未来 ∼ 、大日本スクリーン製造株式会社、本社]

(2007年11月21日 –- 2007年11月21日, 京都) 口頭（招待· 特別）
ロボット工学の現状と将来展望 [東北大学機械系同窓会平成 19年度通常総会]

(2008年5月17日 –- 2008年5月17日, 仙台) 口頭（招待· 特別）
ロボット技術の現状と将来展望 [自動車技術会春季大会「人と共存するクルマとロボット」フォーラム]

(2008年5月21日 –- 2008年5月21日, 横浜) 口頭（基調）
ロボティック学術技術の現状と将来展望 [日本ロボット学会北海道ロボット技術研究専門委員会（HRT研
究会）、第一回設立記念技術講演会]

(2008年6月27日 –- 2008年6月27日, 札幌) 口頭（招待· 特別）
宇宙ロボット [宇宙工学講座「宇宙工学入門 in 東北大学」、日本機械学会宇宙工学部門企画]

(2008年10月17日 –- 2008年10月17日) 口頭（招待· 特別）
心が動く　人とロボットの未来 [瀬名秀明と東北大学機械系が贈る特別シンポジウム、「FLY TO THE
FUTURE 100年先の未来をつくろう！」]

(2009年1月24日 –- 2009年1月24日) 口頭（招待· 特別）
国際会議　主催・運営

The International Conference on Advanced Mechatronics
(1989年5月21日 –- 1989年5月24日, 日本国, Tokyo) ［運営］座長

The International Symposium on Advanced Computers for Dynamics and Design ’89
(1989年9月6日 –- 1989年9月8日, 日本国, Tsuchiura) ［運営］組織委員会委員、座長

The 20th International Symposium on Industrial Robots
(1989年10月4日 –- 1989年10月6日, 日本国, Tokyo) ［運営］座長

IEEE International Workshop on Intelligent Robots and Systems
(1990年7月5日 –- 1990年7月6日, 日本国, Tsuchiura) ［運営］座長

International Workshop on Dual Arm Intelligent Robotics in Space
(1990年10月31日 –- 1990年10月31日, 日本国, Sendai) ［主催］組織、参加、講演、座長

1991 IEEE International Conference on Robotics and Automation
(1991年4月7日 –- 1991年4月12日, アメリカ合衆国, Sacramento) ［運営］座長

Fifth International Conference on Advanced Robotics
(1991年6月19日 –- 1991年6月22日, イタリア, Pisa) ［運営］座長

IEEE/RSJ International Workshop on Intelligent Robots and Systems ’91
(1991年11月2日 –- 1991年11月5日, 日本国, Osaka)［運営］Workshop Technical Program Committee

メンバー、座長
The First International Conference on Motion and Vibration Control

(1992年9月7日 –- 1992年9月11日, 日本国, Yokohama) ［運営］組織委員会委員
The IMACS/SICE International Symposium on Robotics, Mechatronics and Manufacturing Systems ’92
Kobe

(1992年9月16日 –- 1992年9月20日, 日本国, Kobe) ［運営］座長
Second International Symposium on Measurement and Control in Robotics

(1992年11月15日 –- 1992年11月19日, 日本国, Tsukuba) ［運営］セッションオーガナイザー
93 International Conference on Advanced Robotics

(1993年11月1日 –- 1993年11月2日, 日本国, Tokyo) ［運営］座長
2nd IEEE International Workshop on Robot and Human Communication

(1993年11月3日 –- 1993年11月5日, 日本国, Tokyo) ［運営］座長
The Second International Conference on Motion and Vibration Control

(1994年8月30日 –- 1994年9月3日, 日本国, Yokohama) ［運営］組織委員会委員
Fifth International Conference on Adaptive Structures

(1994年12月5日 –- 1994年12月7日, 日本国, Sendai) ［主催］会議組織委員会委員長
1995 IEEE International Conference on Robotics and Automation

(1995年5月21日 –- 1995年5月27日, 日本国, Nagoya) ［運営］運営· 実行委員会委員、プログラム委員
会委員
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1995 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems
(1995年8月5日 –- 1995年8月9日, アメリカ合衆国, Pittsburgh) ［運営］プログラム委員会委員

International Symposium on Microsystems, Intelligent Materials and Robots
(1995年9月27日 –- 1995年9月29日, 日本国, Sendai) ［主催］組織委員会委員長

日本機械学会第３回運動と振動の制御国際会議 (3rd MOVIC)
(1996年9月1日 –- 1996年9月6日, 日本国, 千葉) ［運営］プログラム委員

Second ECPD International Conference on Advanced Robotics, Intelligent Automation and Active Systems
(1996年9月26日 –- 1996年9月28日, オ ー ス ト リ ア, Vienna) ［ 運 営 ］International Steering
Committee Member

U.S.-Japan Graduate Student Forum in Robotics
(1996年11月8日 –- 1996年11月8日, 日本国, Osaka) ［運営］Program Committee Member

The 35th IEEE Conference on Decision and Control
(1996年12月11日 –- 1996年12月13日, 日本国, Kobe) ［運営］Program Committee Member

6th IEEE International Workshop on Robot and Human Communication
(1997年9月29日 –- 1997年10月1日, 日本国, Sendai) ［主催］Local Arrangement Chairperson

The Eighth International Symposium of Robotics Research
(1997年10月4日 –- 1997年10月7日, 日本国, Hayama)［運営］Local Organizing Committee メンバー

1998 IEEE International Conference on Robotics and Automation
(1998年5月16日 –- 1998年5月21日, ベルギー, Leuven) ［運営］Program Committee Member

CIMTEC ’98 - World Ceramics Congress & Forum on New Materials
(1998年6月14日 –- 1998年6月19日, イ タ リ ア, Florence) ［ 運 営 ］International Advisory

Committee メンバー
The 3rd International Conference on Advanced Mechatronics (ICAM ’98)

(1998年8月3日 –- 1998年8月6日, 日本国, Okayama) ［運営］Steering Committee メンバー
The Fourth International Conference on Motion and Vibration Control

(1998年8月25日 –- 1998年8月28日, スイス, Zurich) ［運営］Program Committee Member

Fifth International Conference on Mechatronic and Machine Vision in Practice (M2VIP’98)
(1998年9月10日 –- 1998年9月12日, 中国, Nanjing)［運営］International Programme Committee メ
ンバー

国際計測連合第 15回世界大会 (IMEKO-XV)
(1999年6月13日 –- 1999年6月18日, 日本国, 大阪) ［運営］組織委員会委員（組織委員）

1999 IEEE International Conference on Systems, Man and Cybernetics, SMC’99
(1999年10月12日 –- 1999年10月15日, 日本国, Tokyo) ［運営］組織委員会（Local Organizing

Committee）委員
99 International Conference on Advanced Robotics (ICAR)

(1999年10月25日 –- 1999年10月29日, 日本国, Tokyo) ［運営］実行委員会委員、Program Committee
Member

Symposium on Advanced Space Telerobots, International Symposium on Research and Education in the
21st Century

(2000年8月18日 –- 2000年8月18日, 日本国, Sendai) ［主催］主催者
Year 2000 Parallel Kinematic Machines International Conference (2000-PKM-IC), Second European-
American PKM Forum

(2000年9月13日 –- 2000年9月15日, アメリカ合衆国, Ann Arbor)［主催］Conference Program Chair
(Asia and Australia)

2001 IEEE International Conference on Robotics and Automation
(2001年5月21日 –- 2001年5月26日, 韓 国, Seoul) ［ 運 営 ］Program Committee Member, Session
Chair

2002 Japan-USA Symposium on Flexible Automation
(2002年7月15日 –- 2002年7月17日, 日本国, Hiroshima) ［運営］Program Committee Member

IASTED International Conference on Robotics and Applications (RA-2003)
(2003年6月25日 –- 2003年6月27日, オーストリア, Salzburg) ［運営］International Program

Committee (IPC) メンバー
SICE Annual Conference 2003

(2003年8月4日 –- 2003年8月6日, 日 本 国, Fukui) ［ 運 営 ］International Program Committee

(SICE2003-IPC) 委員
SICE Annual Conference 2004

(2004年8月4日 –- 2004年8月6日, 日本国, Hokkaido Institute of Technology, Sapporo)［運営］国
際プログラム委員会委員

The 10th IASTED International Conference on Robotics and Applications
(2004年8月23日 –- 2004年8月25日, アメリカ合衆国, Honolulu, Hawaii) ［運営］International

Program Committee メンバー
2004 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems

(2004年9月28日 –- 2004年10月2日, 日本国, Sendai) ［運営］Organizing Committee メンバー
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The 4th International Conference on Advanced Mechatronics
(2004年10月3日 –- 2004年10月5日, 日本国, Asahikawa) ［運営］International Program Committee

メンバー
12th International Conference on Advanced Robotics

(2005年7月17日 –- 2005年7月20日, ア メ リ カ 合 衆 国, Seattle, Washington) ［ 運 営 ］Program

Committeeメンバー
IASTED International Conference on Robotics and Applications

(2005年10月31日 –- 2005年11月2日, アメリカ合衆国, Cambridge) ［運営］International Program

Committee メンバー
International Conference on Robotics and Automation

(2006年5月15日 –- 2006年5月19日, アメリカ合衆国, Orlando) ［運営］Program Committee Member,
Session Chair

IASTED International Conference on Robotics and Applications
(2006年8月14日 –- 2006年8月16日, アメリカ合衆国, Honolulu) ［運営］International Program

Committeeメンバー
ICINCO 2007, 4th International Conference on Informatics in Control, Automation and Robotics

(2007年5月9日 –- 2007年5月12日, フランス, Angers) ［運営］Program Committeeメンバー
2007 International Conference on Advanced Robotics (ICAR 2007)

(2007年8月21日 –- 2007年8月24日, 韓国, Jeju Island) ［運営］Program Committeeメンバー
IASTED International Conference on Robotics and Applications

(2007年8月29日 –- 2007年8月31日, ドイツ, Wuerzburg) ［運営］International Program Committee

メンバー
2007 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (2007 IROS)

(2007年10月29日 –- 2007年11月2日, ア メ リ カ 合 衆 国, San Diego) ［ 運 営 ］Associate Editor
(Program Committee Member)

ICINCO 2008, 5th International Conference on Informatics in Control, Automation and Robotics
(2008年5月11日 –- 2008年5月15日, ポルトガル, Funchal, Madeira) ［運営］Program Committeeメ
ンバー

CIMTEC 2008, 3rd International Conference on Smart Materials, Structures and Systems, Symposium C,
Emboding Intelligence in Structures and Integrated Systems

(2008年6月8日 –- 2008年6月13日, イタリア, Acireale, Sicily) ［運営］International Advisory

Boardメンバー
RoManSy 2008, 17th CISM-IFToMM Symposium on Robot Design, Dynamics, and Control

(2008年7月5日 –- 2008年7月9日, 日本国, Tokyo) ［運営］Program Committeeメンバー
2nd International Workshop on Parallel Mechanisms

(2008年9月21日 –- 2008年9月22日, フランス, Montpellier) ［運営］Scientific Comitteeメンバー
IEEE/RSJ 2008 International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2008)

(2008年9月22日 –- 2008年9月26日, フランス, Nice)［運営］Associate Editor (Program Committee
Member)

Eighth International Conference on Informatics in Control, Automation and Robotics, ICINCO 2011
(2011年7月28日 –- 2011年7月31日, オランダ, Noordwijkerhout)［運営］Program Committeeメンバー

国内会議　主催・運営
ロボティクス · メカトロニクス講演会’98

(1998年6月26日 –- 1998年6月28日, 仙台) ［主催］実行委員会副委員長
ロボティクス · メカトロニクス講演会 2001

(2001年6月8日 –- 2001年6月10日, 高松) ［運営］実行委員会委員
第 19回日本ロボット学会学術講演会

(2001年9月18日 –- 2001年9月20日, 東京) ［運営］実行委員会委員（アドバイザリ委員）
計測自動制御学会システムインテグレーション部門学術講演会

(2001年12月20日 –- 2001年12月22日, 名古屋) ［運営］プログラム委員会委員
第 5回制御部門大会

(2005年5月25日 –- 2005年5月27日, 仙台) ［運営］アドバイザリ
日本機械学会ロボティクス · メカトロニクス講演会 2007

(2007年5月10日 –- 2007年5月12日, 秋田) ［運営］顧問委員会委員長

学術受賞
計測自動制御学会論文賞 1980年
[計測自動制御学会]

日本機械学会賞論文賞 1981年
[日本機械学会]

日本ロボット学会論文賞 1988年
[日本ロボット学会]

日本ロボット学会論文賞 1990年
[日本ロボット学会]
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油空圧機器技術振興財団学術論文顕彰 1993年
[油空圧機器技術振興財団]

日本ロボット学会技術賞 1995年
[日本ロボット学会]

ASIA-PACIFIC VIBRATION CONFERENCE ’97 Best Poster Award 1997年
[ASIA-PACIFIC VIBRATION CONFERENCE ’97]

1998年度日本機械学会賞（論文） 1999年
[日本機械学会]

日本機械学会フェロー 2001年
[日本機械学会]

2000年度日本機械学会賞（論文） 2001年
[日本機械学会]

ロボティクス · メカトロニクス部門功績賞 2002年
[日本機械学会]

2002年度計測自動制御学会技術賞 2002年
[計測自動制御学会]

ファナック FAロボット財団論文賞 2003年
[ファナック FAロボット財団]

2005年度計測自動制御学会著述賞 2005年
[計測自動制御学会]

SI2005ベストセッション講演賞 2005年
[第 6回（社）計測自動制御学会システムインテグレーション部門講演会]

計測自動制御学会フェロー 2006年
[計測自動制御学会]

SI2006優秀講演賞 2006年
[第 7回（社）計測自動制御学会システムインテグレーション部門講演会]

日本機械学会創立 110周年記念会員功労者 2007年
[日本機械学会]

Award for Excellence in Physical Sciences & Mathematics 2009年
[Association of American Publishers]
精密工学会創立 75周年記念功労賞 2009年
[精密工学会]

日本ロボット学会フェロー 2010年
[日本ロボット学会]

ICROS Best Application Paper Award Finalist 2010年
[Institute of Control, Robotics and Systems]

SII2010 Best Paper Award Finalist 2010年
[SICE Sistem Integration Division]

SI2010優秀講演賞 2010年
[第 11回 SICEシステムインテグレーション部門講演会]

IEEE Fellow 2011年
[IEEE]

SI2011優秀講演賞 2011年
[第 12回 SICEシステムインテグレーション部門講演会]

日本ロボット学会設立特別功労賞 2012年
[日本ロボット学会]

"Best Demo" Award Finalist 2014年
[IEEE Haptics Symposium]

IEEE Life Fellow 2015年
[IEEE]

特許
(登録済)
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PARALLEL ROBOT
1994年 8月 2日出願（0,000,000）　 1994年 8月 2日登録（No. 5,333,514）

ROBOT PARALLELE A BRAS ARTICULES
1995年 1月 20日出願（0 000 000）　 1995年 1月 20日登録（No. 2 690 372）

超音波流量計
1989年 12月 26日出願（特願平 1-339469）　 1991年 8月 29日公開（特開平 3-197821）　 1998年 3月
13日登録（第 2758679号）

超音波流量計
1989年 12月 26日出願（特願平 1-339470）　 1991年 8月 29日公開（特開平 3-197822）　 1998年 3月
13日登録（第 2758680号）

パラレルロボット
1992年 4月 24日出願（特願平 4-106568）　 1994年 9月 27日公開（特開平 6-270077）　 2000年 3月
31日登録（特許第 3050992号）

可変剛性を有する関節機構
2007年 8月 2日出願（特願 2007-201464）　 2009年 2月 19日公開（特開 2009-34774）　 2012年 8月
17日登録（特許第 5062675号）

干渉駆動３自由度関節機構
2008年 10月 29日出願（特願 2008-278007）　 2010年 5月 13日公開（特開 2010-105094）　 2012年 12
月 21日登録（特許第 5158710号）

科学研究費補助金獲得実績（文科省・学振）
一般研究 (C) 1982年4月 －1983年3月
[管路動特性を考慮した瞬時流量の計算機計測に関する研究]

特定研究 (2)（公募研究） 1983年4月 －1984年3月
[高速ビーム走査による燃焼室内流動パターンのレーザ計測]

総合研究 (B) 1983年4月 －1984年3月
[ロボットの機構と制御に関する研究の体系化]

総合研究 (A) 1984年4月 －1986年3月
[ロボットの機構と制御に関する研究]

奨励研究 (A) 1985年4月 －1986年3月
[柔構造ロボットアームの高速高精度制御に関する研究]

一般研究 (C) 1985年4月 －1987年3月
[管路モデルの自動生成による変動流量の動的計測]

一般研究 (C) 1986年4月 －1988年3月
[ロボットの動的力制御に関する研究]

一般研究 (C) 1987年4月 －1989年3月
[自律位置情報を用いる柔構造ロボットアームの制御]

試験研究 (2) 1987年4月 －1990年3月
[モデルベースト知能流量計の開発]

一般研究 (C) 1988年4月 －1990年3月
[両手ロボットの協調制御に関する研究]

国際学術研究（共同研究） 1990年4月 －1991年3月
[宇宙用双腕ロボットの研究]

試験研究 (B)(1) 1990年4月 －1992年3月
[原子炉解体用ウォータージェットロボットの運動制御システムの試作研究]

一般研究 (B) 1991年4月 －1994年3月
[自律空間情報に基づくロボットマニピュレータの構成と制御]

特別推進研究 1991年4月 －1995年3月
[フォトファブリケーションによるマイクロアクチュエータ]

特別研究員奨励費 外国人特別研究員 1992年4月 －1993年3月
[双腕ロボットのロバストハイブリッド制御]

特別研究員奨励費（外国人特別研究員） 1992年4月 －1993年3月
[共通対称物を通して相互作用する複数弾性マニピュレータシステム]

総合研究 (B) 1993年4月 －1994年3月
[ロボットの知能と自律性に関する総合的研究]

総合研究 (A) 1994年4月 －1995年3月
[実時間トラッキングビジョンによる環境理解と知的行動に関する研究]
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総合研究 (B) 1994年4月 －1995年3月
[感覚と行動の統合による機械知能の発現機構の研究]

国際学術研究（共同研究） 1994年4月 －1996年3月
[高技能高速パラレルロボットの研究]

重点領域研究 (1)（計画研究） 1995年4月 －1998年3月
[技量の力学的理解に関する研究]

一般研究 (A) 1995年4月 －1998年3月
[分布したアクチュエータで柔らかく動くマイクロ運動システム]

一般研究 (B) 1995年4月 －1998年3月
[フレキシブル双腕ロボットの協調制御に関する研究]

重点領域研究 (1)（計画研究） 1995年4月 －1999年3月
[感覚と行動の統合による機械知能の発現機構の研究]

基盤研究 (A) 1996年4月 －1999年3月
[6自由度超高速パラレルロボットの試作研究]

国際学術研究（共同研究） 1997年4月 －1999年3月
[先端宇宙テレロボット技術の統合に関する研究]

(挑戦的)萌芽研究 1997年4月 －1999年3月
[ソフトロボットによる協調的な物体操作]

特別研究員奨励費（外国人特別研究員） 1997年4月 －1999年3月
[パラレルマニピュレータのキャリブレーション]

基盤研究 (B) 1997年4月 －2000年3月
[光ファイバーを用いた宇宙用太陽集光加熱微小重力材料実験炉の開発]

基盤研究 (B) 1997年4月 －2000年3月
[パラレルマニピュレータを装着した自律走行除草ロボットの試作研究]

基盤研究 (B) 1998年4月 －2001年3月
[超高速無重力シミュレータを用いた宇宙テレロボティクスの研究]

基盤研究 (B) 1999年4月 －2002年3月
[小型汎用高性能 6自由度ハプティックインタフェースの開発]

基盤研究 (C) 2001年4月 －2002年3月
[ロボット身体スキルのシステム統合と制御に関する研究]

基盤研究 (C) 2001年4月 －2004年3月
[過負荷防止機構を有する高指向性力覚センサはりの研究]

(挑戦的)萌芽研究 2003年4月 －2006年3月
[脳の力学シミュレータの構築と手術時の力覚 · 触覚呈示システムの開発]

基盤研究 (A) 2004年4月 －2008年3月
[ハイブリッドシミュレーションによる双腕ロボットの次世代遠隔操作技術の
獲得]

(挑戦的)萌芽研究 2005年4月 －2007年3月
[人間のダイナミック動作の力学的解明とヒューマノイドロボット作業への
応用]

基盤研究 (B) 2006年4月 －2008年3月
[ヒューマノイドロボットのインパクトダイナミクス]

基盤研究 (C) 2006年4月 －2008年3月
[高剛性と高感度を兼ね備えたマイクロ力覚センシングデバイスの開発]

(挑戦的)萌芽研究 2007年4月 －2009年3月
[脳外科手術試技のための術具イン · ザ · ループシミュレータ]

基盤研究 (C) 2008年4月 －2011年3月
[力覚を提示できるマイクロピンセットの試作]

基盤研究 (B) 2009年4月 －2012年3月
[衝撃力に対するヒューマノイドロボットの転倒回避制御]

(挑戦的)萌芽研究 2009年4月 －2012年3月
[ポータブルテールシッター VTOL無人航空機の開発]

(挑戦的)萌芽研究 2013年4月 －2015年3月
[群飛行ロボットによる線状柔軟物の空中マニピュレーション]
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その他の競争資金獲得実績
（財）作行会、研究助成金 1979年4月 －1982年3月
[自動制御工学]

昭和 57年度日本学術振興会特定国派遣研究者、イギリス、長期、渡航費 1982年4月 －1983年1月
[ロボット工学の研究]

（財）カシオ科学振興財団、昭和 58年度（第 1回）研究助成 1984年1月 －1984年1月
[ロボットセンサの動的信号処理に関する研究]

（財）服部報公会、工学研究奨励援助金 1984年10月－1984年10月
[多関節ロボットフィンガーの協調制御に関する研究]

日立建機（株）技術研究所、奨学寄付金 1985年4月 －1988年3月
[自動制御工学の研究助成金]

（株）京浜気化器、奨学寄付金 1986年4月 －1988年3月
[自動制御工学に関する研究]

日本電信電話（株）茨城電気通信研究所、受託研究 1986年4月 －1989年3月
[マニピュレータのソフトウェアサーボ技術の研究]

（株）富士通研究所、奨学寄付金 1986年4月 －1992年3月
[「センサベースロボット」の研究助成金]

（財）みやぎ産業科学振興基金 1988年4月 －1990年3月
[知能機械用アクチュエータの制御特性に関する研究]

日立建機（株）技術研究所、奨学寄付金 1988年4月 －1996年3月
[力制御ロボットの研究に対して]

日本電気（株）Ｃ＆Ｃシステム研究所（1990年度からは、機能エレクトロニク
ス研究所）、奨学寄付金

1988年4月 －1998年3月

[「ロボット技術の研究」に対する助成金]

（株）日立製作所機械研究所、奨学寄付金 1989年4月 －1993年3月
[軟質媒体のハンドリングの研究助成金]

日立造船（株）技術本部技術研究所、奨学寄付金 1990年4月 －1999年3月
[「双腕協調ロボット」の研究助成金]

日本モトローラ（株）、奨学寄付金 1990年8月 －1990年8月
[制御 · ソフトウェアの研究助成金]

オーバル機器工業（株）、奨学寄付金 1991年1月 －1991年1月
[「モデルベースト手法を用いた流量計の実用化」の研究助成金]

（財）豊田理化学研究所、研究嘱託 1992年4月 －1994年3月
[宇宙テレロボティクスの研究]

（財）メカトロニクス技術高度化財団、平成 4年度（第 5期）「研究助成」 1993年3月 －1993年3月
[3次元フレキシブルロボットの運動制御に関する研究]

（財）三菱財団、第 24回（平成 5年度）三菱財団自然科学研究助成 1993年9月 －1993年9月
[フレキシブル双腕ロボットの協調制御に関する研究]

（財）メカトロニクス技術高度化財団、メカトロニクス技術高度化「技術交流
助成」（平成 5年度事業分）

1994年3月 －1994年3月

[Vibration Controllability of Flexible Manipulators, IEEE International Con-
ference on Robotics and Automation, San Diego, California, U.S.A., 1994/5/8∼
5/13]
平成 6年度国際シンポジウム開催経費 1994年10月－1994年10月
[第 5回国際適応構造物会議]

平成 7年度 ∼ 平成 9年度宇宙基地利用基礎実験費 1995年4月 －1998年3月
[太陽光励起レーザの開発とレーザエネルギー伝送に関する基礎研究]

（財）倉田記念科学技術振興会、平成 7年度（第 28回）倉田奨励金 1996年3月 －1996年3月
[超高速空間パラレルロボットの力学と制御]

（株）東芝、奨学寄付金 1996年4月 －1998年3月
[「群管理ロボット制御の高度化」の研究助成金]

日本学術振興会、平成 8年度 ∼ 平成 12年度未来開拓学術研究推進事業研究プ
ロジェクト

1996年4月 －2001年3月

[ソフトマイクロアクチュエータとその制御]
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（財）人工知能研究振興財団、平成 8年度研究助成金 1996年12月－1996年12月
[インテリジェントネットワークテレオペレーションの研究]

三菱電機（株）生産技術センター、奨学寄付金 1997年4月 －1999年3月
[知能ロボットによるラインシステムに関する研究助成]

（財）立石科学技術振興財団、第 8回研究助成 1997年5月 －1997年5月
[ソフトテレロボティクスの研究]

(財)日本宇宙フォーラム、平成 9年度宇宙環境利用に関する公募地上研究、フェー
ズ I研究

1997年9月 －2000年3月

[宇宙用ソフトテレロボティクスの研究]

高度化推進特別経費、大学院重点特別経費、研究科特別経費 1997年11月－1997年11月
[高技能双腕宇宙テレロボティクスの研究]

CALPURNIA倶楽部研究助成 1998年6月 －1998年6月
[「ロボット生産技術の振興 · 発展に関する研究」]

（財）立石科学技術振興財団、平成 11年度助成 1999年5月 －1999年5月
[人間型ロボットの遠隔操縦に関する研究]

宇宙開発事業団、平成 11年度「民間等との共同研究」 1999年7月 －1999年12月
[技術試験衛星 VII型発展的ロボット実験の研究]

財団法人中山隼雄科学技術文化財団平成 11年度研究助成 2000年4月 －2001年3月
[テレコミュニケーターの研究]

新事業創出促進研究開発事業（産学連携枠）、熊本県 2000年4月 －2002年3月
[市販のモータに対応する力制御コントローラの研究開発]

戦略的創造研究推進事業 2000年4月 －2003年3月
[脳型情報処理システムのための視覚情報処理プロセッサの開発]

（財）製造科学技術センター、人間協調 · 共存型ロボットシステム 2000年4月 －2003年3月
[脚腕協調両手作業基礎理論の開発]

三菱電機（株）生産技術センター、奨学寄附金 2001年4月 －2002年3月
[次世代 FAシステムの研究]

独立行政法人産業技術総合研究所、尹祐根 2001年4月 －2002年3月
[遠隔操作用力帰還型マスタアームの開発]

（財）ファナック FAロボット財団、奨学寄附金 2003年5月 －2003年5月
[論文賞賞金]

受託研究、三菱重工業（株） 2004年3月 －2004年3月
[ロボットシミュレータの開発]

アンクラジャパン（株）、共同研究 2004年4月 －2006年3月
[車椅子を安全 · 確実に固縛する装置の研究開発]

新エネルギー ·産業技術総合開発機構、次世代ロボット実用化プロジェクト（プ
ロトタイプ開発支援事業）

2004年9月 －2006年3月

[HRP-2用インパクト動作生成ソフトウェアの研究開発]

新エネルギー ·産業技術総合開発機構、次世代ロボット実用化プロジェクト（プ
ロトタイプ開発支援事業）

2005年4月 －2006年3月

[HRP-2用インパクト動作生成ソフトウェアの研究開発（レンタル ·サポート）
]

新エネルギー · 産業技術総合開発機構、戦略的先端ロボット要素技術開発プロ
ジェクト

2006年4月 －2009年3月

[柔軟物も取り扱える生産用ロボットシステム（次世代産業用ロボット分野）、
自動車生産ラインにおける柔軟物取り付け作業の自動化]

その他寄附金 2007年4月 －2008年3月
[French-Japanese research collaboration on cooperative robots]
新エネルギー ·産業技術総合開発機構、次世代ロボット知能化技術開発プロジェ
クト

2007年4月 －2009年3月

[ロバストに作業を実行するための作業知能モジュール群の開発]

共同研究、関東自動車工業株式会社 2008年4月 －2012年3月
[パートナーロボット（中量物）の開発]

技術指導、アンクラジャパン（株） 2008年9月 －2010年2月
[新製品開発テーマの最適仕様 · 設計 · 製造へのご指導並び助言]
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共同研究、パナソニック株式会社 2009年7月 －2010年6月
[パラレルロボットに関する研究]

技術指導、アンクラジャパン（株） 2010年7月 －2011年6月
[低騒音バックルの開発]

ミシュランリサーチアジア、受託研究 2010年11月－2011年3月
[Feasibility study for production process improvement]
新エネルギー ·産業技術総合開発機構、次世代ロボット知能化技術開発プロジェ
クト

2011年4月 －2012年3月

[ロバストに作業を実行するための作業知能モジュール群の開発]

日本ミシュランタイヤ（株）、受託研究 2011年7月 －2012年3月
[Study for production process improvement]

著書

1) サーボ技術マニュアル（執筆担当部分）ソフトウェアサーボ、Ⅳ—330頁∼ Ⅳ—338頁. [新技術開発センター
, (1981)4月]

内山勝,他

2) 図解ロボットハンド（執筆担当部分）第 1 編、5 章 ロボットハンドの構成、43 頁 ∼ 50 頁. [工業調査会,
(1981)12月]

内山勝,他

3) Kalman Filtering: Theory and Application（執筆担当部分）Part II: Application Papers, Measurement of
Instantaneous Flow Rate Through Estimation of Velocity Profiles, 394頁∼ 402頁. [IEEE Press, (1985)10月]

MASARU UCHIYAMA AND KYOJIRO HAKOMORI, et al.

4) Systems & Control Encyclopedia; Theory, Technology, Applications（執筆担当部分）Robot Arms: Dynamic
Control, 4082頁 ∼ 4086頁. [Pergamon Press, (1987)4月]

Masaru Uchiyama, et al.

5) 電子情報通信ハンドブック（執筆担当部分）第 16編 ロボット、第 2部門 ロボットの運動機能と制御、3. 制
御、1314頁 ∼ 1316頁. [オーム社, (1988)3月]

内山勝,他

6) ロボット · 生産工学（執筆担当部分）第 1部 ロボット、5 ロボットアームの制御論、59頁 ∼ 73頁. [日本学
術振興会, (1990)2月]

内山勝,他

7) Multirobot Systems（執筆担当部分）A SYMMETRIC HYBRID POSITION/FORCE CONTROL SCHEME
FOR THE COORDINATION OF TWO ROBOTS, 86頁∼ 92頁. [IEEE Computer Society Press, (1990)6月
]

Masaru Uchiyama and Pierre Dauchez, et al.

8) ロボット工学ハンドブック（執筆担当部分）Ⅲ. 制御技術編、2.2 アームの運動学、192頁 ∼ 207頁. [コロナ
社, (1990)10月]

内山勝,他

9) マイクロマシン技術による製品小型化 · 知能化事典（執筆担当部分）第Ⅰ編 マイクロマシン開発技術（小さ
く作るための技術）、6.1 運動機構とシステム化、262頁 ∼ 264頁、第Ⅱ編 マイクロマシン利用技術（使うた
めの技術）、編 2-1 共通的利用技術、1.2 ハンドリング技術、457頁 ∼ 459頁. [産業調査会事典出版センター,
(1992)5月]

内山勝,他

10) ダイナミクスハンドブック（執筆担当部分）8. 運動の制御、8.1 運動の計画、270頁 ∼ 271頁、8.6 繰返し ·
学習制御、284頁∼ 287頁、20. ロボティクス、20.3 制御、853頁∼ 867頁、20.5 センサ、20.5.3 力覚センサ、
882頁 ∼ 885頁. [朝倉書店, (1993)11月]

内山勝,他
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11) FIFTH INTERNATIONAL CONFERENCE ON ADAPTIVE STRUCTURES. [TECHNOMIC PUBLISHING
CO., INC., (1995)]

JUNJI TANI, ELMAR J. BREITBACH, BEN K. WADA, MASARU UCHIYAMA, SEIJI CHONAN (Eds)

12) 計測制御技術事典（執筆担当部分）冗長自由度、330頁∼ 331頁、特異値分解、353頁∼ 354頁、両腕協調制
御、381頁 ∼ 382頁. [丸善株式会社, (1995)2月]

内山勝,他

13) 数学物理学演習（執筆担当部分）ポテンシャル、66頁∼ 68頁、流体力学Ⅰ、69頁∼ 72頁、流体力学Ⅱ、73
頁 ∼ 76頁. [昭晃堂, (1996)4月]

内山勝,他

14) 機械工学辞典（執筆担当部分）逆運動学, 逆動力学, 順運動学, 順動力学, ソフトウェアサーボ, ロボット工学,
ロボット (用)言語. [丸善株式会社, (1997)8月]

内山勝,他 988名

15) Control Problems in Robotics and Automation（執筆担当部分）Multirobots and Cooperative Systems, 19頁
∼ 34頁. [Springer, (1997)12月]

Masaru Uchiyama, et al.

16) Complex Robotic Systems（執筆担当部分）Multi-arm robot systems: A survey, 1 頁 ∼ 31 頁. [Springer,
(1998)4月]

Masaru Uchiyama, et al.

17) 生物に学ぶマシン、柔らかく優しく動く機械（執筆担当部分）フレキシブルマニピュレータの制御、60頁 ∼
70頁. [クバプロ, (1998)9月]

内山勝,他

18) Proceedings of the Year 2000 Parallel Kinematic Machines International Conference. [The University of
Michigan, (2000)9月]

Nicolae Orlandea, François Pierrot, Masaru Uchiyama, John Ziegert

19) ロボットモーション（執筆担当部分）第 1章、第 4章、第 5章. [岩波書店, (2004)11月]

内山勝,中村仁彦

20) 機械工学便覧、α 2編、機械力学（執筆担当部分）第 18章、ロボットアームの力学、169頁∼ 177頁. [日本
機械学会、丸善, (2004)12月]

内山勝,横小路泰義

21) ロボット図鑑（執筆担当部分）インパクト動作ヒューマノイドロボット HRP-2. [小学館グループ, (2005)]

東北大学大学院工学研究科航空宇宙工学専攻、内山 · 近野研究室

22) 新版ロボット工学ハンドブック（執筆担当部分）第 3編 ロボットの機構と制御、2.2 アームの運動学、240頁
∼ 256頁. [コロナ社, (2005)6月]

内山勝,他

23) 物理学辞典（三訂版）（執筆担当部分）スチュワートプラットホーム、多関節ロボット、バイラテラル制御、
マニピュレータ. [培風館, (2005)9月]

内山勝,他

24) ロボット業界最前線の 28人が語る！ ロボットの現在と未来. [エクスメディア, (2005)12月]

内山勝,近野敦,他 26名

25) 機械工学便覧、β 6編、制御システム. [日本機械学会、丸善, (2006)4月]

日本機械学会編,企画 · 編集,伊藤宏司,井前譲,内山勝,太田快人,三平満司,杉江俊治,松野文俊,安信誠
二,吉田和哉
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26) Humanoid Robots, Human-like Machines, Edited by Matthias Hackel（執筆担当部分）pp. 295-314, A Human-
Like Approach to Footstep Planning. [I-Tech Education and Publishing, (2007)]

Yasar Ayaz, Khalid Munawar, Mohammad Bilal Malik, Atsushi Konno and Masaru Uchiyama

27) Humanoid Robots, New Developments, Edited by Armando Carlos de Pina Filho（執筆担当部分）pp. 521-530,
Drum Beating and a Martial Art Bojutsu Performed by a Humanoid Robot. [I-Tech Education and Publishing,
(2007)]

Atsushi Konno, Takaaki Matsumoto, Yu Ishida, Daisuke Sato & Masaru Uchiyama

28) ロボット研究者からのメッセージ（執筆担当部分）内山勝、1頁 ∼ 8頁. [オーム社, (2007)7月]

川辺洋,宮部友博,（社）日本ロボット学会監修

29) Springer Handbook of Robotics, Bruno Siciliano, Oussama Khatib (Eds.)（執筆担当部分）29. Cooperative
Manipulators, 701-718. [Springer, (2008)]

Fabrizio Caccavale, Masaru Uchiyama

30) Mobile Robots Navigation, edited by Alejandra Barrera（執筆担当部分）Chapter 11, Navigation Planning with
a Human-Like Approach, pp.223-240. [In-Tech, (2010)3月]

Yasar Ayaz, Atsushi Konno, Khalid Munawar, Teppei Tsujita and Masaru Uchiyama

31) Advances in Robot Manipulators, edited by Aleksandar Lazinica（執筆担当部分）Chapter 24, Vibration Based
Control for Flexible Link Manipulator, pp. 435-457. [In-Tech, (2010)4月]

Tamar Mansour, Atsushi Konno and Masaru Uchiyama

32) Cutting Edge Robotics 2010, edited by Vedran Kordic（執筆担当部分）Chapter 11, An Impact Motion Generation
Support Software, pp. 175-186. [InTech, (2010)9月]

Teppei Tsujita, Atsushi Konno, Yuki Nomura, Shunsuke Komizunai, Yasar Ayaz and Masaru Uchiyama

33) PID Control, Implementation and Tuning, Dr. Tamer Mansour (Ed.)（執筆担当部分）Chapter 8, Neural
Network Based Tuning Algorithm for MPID Control, pp. 163-185. [InTech, (2011)4月]

Tamer Mansour, Atsushi Konno and Masaru Uchiyama

34) JSMEテキストシリーズ、機械工学総論（執筆担当部分）2.3節、ロボット. [日本機械学会, (2012)10月]

近野敦,内山勝,他 28名

35) ロボット白書（執筆担当部分）4.2.1. 基本技術領域（２）マニピュレーション、4-70∼ 73. [独立行政法人新
エネルギー · 産業技術総合開発機構, (2014)8月]

内山勝、他

研究論文

1) 人工の手の制御アルゴリズム構成法と動的制御モード. [バイオメカニズム, 3, (1975), 172-181]

内山勝

2) 試行による人工の手の高速運動パターンの形成. [計測自動制御学会論文集, 14 (6), (1978), 706-712]

内山勝

3) 人工の手の運動制御に関する研究（第 3報，動的視覚とビジュアルフィードバック）. [日本機械学会論文集
（Ｃ編）, 45 (391), (1979), 336-345]

内山勝

4) 人工の手の運動制御に関する研究（第 2報，数学モデルによる協調運動の制御）. [日本機械学会論文集（Ｃ
編）, 45 (391), (1979), 323-335]

内山勝

5) 人工の手の運動制御に関する研究（第 1報，特異点を考慮した協調運動の計算）. [日本機械学会論文集（Ｃ
編）, 45 (391), (1979), 314-322]

0 – 16 機械システムデザイン工学専攻



内山　勝

内山勝

6) A Study of Computer Control of Motion of a Mechanical Arm (1st Report, Calculation of Coordinative Motion
Considering Singular Points). [Bulletin of the JSME, 22 (173), (1979), 1640-1647]

Masaru Uchiyama

7) A Study of Computer Control of Motion of a Mechanical Arm (2nd Report, Control of Coordinative Motion
Utilizing a Mathematical Model of the Arm). [Bulletin of the JSME, 22 (173), (1979), 1648-1656]

Masaru Uchiyama

8) A Study of Computer Control of Motion of a Mechanical Arm (3rd Report, Dynamic Vision and Visual
Feedback). [Bulletin of the JSME, 22 (173), (1979), 1657-1664]

Masaru Uchiyama

9) Measurement of Instantaneous Flow Rate Through Estimation of Velocity Profiles. [ACTA IMEKO 1982,
Proceedings of IMEKO 9th World Congress, West Berlin, (1982), 261-270]

Masaru Uchiyama and Kyojiro Hakomori

10) A Beam Scanning LDV to Measure Velocity Profile of Unsteady Flow. [Bulletin of the Japan Society of
Precision Engineering, 16 (2), (1982), 71-77]

Masaru Uchiyama and Kyojiro Hakomori

11) ビーム走査レーザ流速計による非定常流速分布の測定. [精密機械, 48 (7), (1982), 939-944]

内山勝,箱守京次郎

12) 円管内流速分布推定フィルタ. [計測自動制御学会論文集, 18 (7), (1982), 653-660]

内山勝,箱守京次郎

13) Measurement of Instantaneous Flow Rate Through Estimation of Velocity Profiles. [IEEE Transactions on
Automatic Control, AC-28 (3), (1983), 380-388]

Masaru Uchiyama and Kyojiro Hakomori

14) ヤコビ行列式によるロボットアームの機構評価. [計測自動制御学会論文集, 21 (2), (1985), 190-196]

内山勝,清水邦敏,箱守京次郎

15) Performance Evaluation of Manipulators Using the Jacobian and Its Application to Trajectory Planning.
[Robotics Research: The Second International Symposium, Edited by Hideo Hanafusa and Hirochika Inoue,
The MIT Press, (1985), 447-454]

Masaru Uchiyama, Kunitoshi Shimizu and Kyojiro Hakomori

16) Real Time Estimation of Transient Flow Velocity Profiles Using Kalman Filtering Techniques. [Fluid Control
and Measurement, Tokyo, 2-6 September 1985, Edited by M. Harada, Pergamon Press, (1985), 831-836]

Masaru Uchiyama, Fan Liu and Kyojiro Hakomori

17) Kalman Filtering the 6-Axis Robot Wrist Force Sensor Signal. [Proceedings of ’85 International Conference
on Advanced Robotics, Tokyo, (1985), 153-160]

Masaru Uchiyama, Michiya Yokota and Kyojiro Hakomori

18) 熱フィルム流速計を用いた管内非定常流速分布の実時間推定. [計測自動制御学会論文集, 22 (9), (1986),
962-967]

内山勝,劉凡,箱守京次郎

19) ロボット手先 6軸力のダイナミックセンシング. [日本ロボット学会誌, 4 (6), (1986), 593-601]

内山勝,横田道也,箱守京次郎

20) 特異値分解によるロボット力覚センサの構造評価. [日本ロボット学会誌, 5 (1), (1987), 4-10]

内山勝,中村吉宏,箱守京次郎
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21) Hybrid Position/Force Control for Coordination of a Two-Arm Robot. [Proceedings of the 1987 IEEE
International Conference on Robotics and Automation, Raleigh, (1987), 1242-1247]

M. Uchiyama, N. Iwasawa and K. Hakomori

22) Statics, Kinematics, and Hybrid Control Scheme for a Two Arm Robot. [Proceedings of the IASTED
International Symposium Robotics and Automation, Santa Barbara, (1987), 28-32]

M. Uchiyama and P. Dauchez

23) Estimation of Transient Flow Velocity Profiles in the Entrance Region of a Rectangular Duct. [Proceedings of
the 26th SICE Anual Conference, Hiroshima, 2, (1987), 1097-1100]

F. Liu, M. Uchiyama and K. Hakomori

24) International Cooperation in Research. [Proceedings of Symposium for International Co-operation on
Industrial Robots ’87, Tokyo, (1987), 269-274]

S. Hackwood, G. Beni and M. Uchiyama

25) Active Compensating Control of the Flexural Error of Elastic Robot Manipulators. [Proceedings of the
IMACS/IFAC International Symposium on Modelling and Simulation of Distributed Parameter Systems,
Hiroshima, (1987), 413-418]

Z.-H. Jiang, M. Uchiyama and K. Hakomori

26) Kinematic Formulation for Two Force-Controlled Cooperating Robots. [Proceedings of the 3rd International
Conference on Advanced Robotics, Versailles, (1987), 457-467]

P. Dauchez and M. Uchiyama

27) 有限要素法による流体管路動的モデルの導出手法. [計測自動制御学会論文集, 24 (4), (1988), 393-399]

劉凡,内山勝,箱守京次郎

28) A Symmetric Hybrid Position/Force Control Scheme for the Coordination of Two Robots. [Proceedings of the
1988 IEEE International Conference on Robotics and Automation, Philadelphia, (1988), 350-356]

Masaru Uchiyama and Pierre Dauchez

29) A Mathematical Approach to the Optimal Structural Design of a Robot Force Sensor. [Proceedings of the
USA-Japan Symposium on Flexible Automation, Minneapolis, (1988), 539-546]

M. Uchiyama, E. Bayo and E. Palma-Villalon

30) 円管内非定常流速分布の統一的線形推定アルゴリズム. [計測自動制御学会論文集, 24 (8), (1988), 787-793]

粟春晨,内山勝,箱守京次郎

31) Estimation of Unsteady Flow Velocity Profile in a Pipe Close to the Entrance. [Proceedings of 2nd International
Symposium on Fluid Control, Measurement, Mechanics and Flow Visualisation, Sheffield, (1988), 530-534]

F. Liu, M. Uchiyama and K. Hakomori

32) フレキシブルロボットアームの可補償性. [日本ロボット学会誌, 6 (5), (1988), 416-423]

姜兆慧,内山勝

33) 円管助走区間内非定常流速プロフィルの非線形推定アルゴリズム. [計測自動制御学会論文集, 24 (10), (1988),
1010-1015]

劉凡,内山勝,箱守京次郎

34) 円管助走区間内非定常流れの流速プロフィル数値シミュレ-タ. [日本機械学会論文集（Ｂ編）, 54 (507), (1988),
3088-3093]

劉凡,内山勝,箱守京次郎

35) Symmetric Hybrid Position/Force Control of Two Cooperating Robot Manipulators. [Proceedings IEEE
International Workshop on Intelligent Robots and Systems, Tokyo, (1988), 515-520]

M. Uchiyama and Y. Nakamura
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内山　勝

36) Generating Appropriate Approach Velocities to the Environment in Robot Teleoperation. [Proceedings IEEE
International Workshop on Intelligent Robots and Systems, Tokyo, (1988), 731-736]

K. Kitagaki and M. Uchiyama

37) Coordonnées de l’Espace de Travail pour la Commande Mixte Position/Force d’un Robot à Deux Bras.
[Automatique, Productique, Informatique Industrielle, 22 (6), (1988), 569-595]

Pierre Dauchez et Masaru Uchiyama

38) 矩形管路助走区間内非定常流速プロフィルのモデルベースト推定. [計測自動制御学会論文集, 25 (1), (1989),
69-75]

劉凡,内山勝,箱守京次郎

39) 両手ロボットの対称型運動学と非マスタスレーブ協調制御. [日本ロボット学会誌, 7 (1), (1989), 19-30]

内山勝,ピエール · ドシェ

40) Laser Optical Measurement of Robot Structural Deflections. [Proceedings of the International Conference on
Advanced Mechatronics, Tokyo, (1989), 353-357]

M. Uchiyama and A. Konno

41) Dynamic Force Sensing for Robots to Detect Environmental Objects. [Proceedings of the International
Conference on Advanced Mechatronics, Tokyo, (1989), 653-658]

M. Uchiyama and K. Kitagaki

42) Model-Based Measurement of Unsteady Turbulent Flow in a Pipe. [Proceedings of the International Conference
on Advanced Mechatronics, Tokyo, (1989), 839-844]

C. Su, M. Uchiyama and K. Hakomori

43) フレキシブルロボットアームの補償制御. [日本ロボット学会誌, 7 (4), (1989), 284-294]

内山勝,姜兆慧,箱守京次郎

44) Mission Function Control for Flexible Arm of Robots Mounted on Space Structures. [AIAA Guidance,
Navigation and Control Conference, Boston, AIAA-89-3566, (1989), 1-7]

H. Fujii, M. Takinami and M. Uchiyama

45) The Optimal Trajectory Planning for Robotic Manipulators Using Quintic Polynomial Functions. [Proceedings
of the International Symposium on Advanced Computers for Dynamics and Design ’89, Tsuchiura, (1989), 117-
122]

Y. C. Li and M. Uchiyama

46) 研究用ロボット制御システム ARS/A. [日本ロボット学会誌, 7 (5), (1989), 475-481]

北垣高成,内山勝

47) Simulation of Constrained Motion in Robotized Assembly. [Proceedings of the 20th International Symposium
on Industrial Robots, Tokyo, (1989), 601-608]

M. Uchiyama and T. Toyofuku

48) Dynamic Force Sensing for High-Speed Robot Manipulation Using Kalman Filtering Techniques. [Proceedings
of the 28th IEEE Conference on Decision and Control, Tampa, (1989), 2147-2152]

M. Uchiyama and K. Kitagaki

49) Teleoperation of a Force Controlled Robot Manipulator Without Force Feedback to a Human Operator.
[Proceedings of Second European In-Orbit Operations Technology Symposium, Toulouse, (1989), 173-179]

M. Uchiyama and K. Kitagaki

50) Asymmetric Hybrid Control of Positions and Forces of a Dual Arm Robot to Share Loads. [Experimental
Robotics I: The First International Symposium, Springer-Verlag, (1990), 100-115]

M. Uchiyama and T. Yamashita
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51) A Unified Approach to Load Sharing, Motion Decomposing, and Force Sensing of Dual Arm Robots. [Robotics
Research: The Fifth International Symposium, The MIT Press, (1990), 225-232]

M. Uchiyama

52) Compensating Control of a Flexible Robot Arm. [Journal of Robotics and Mechatronics, 2 (2), (1990),
97-106]

Masaru Uchiyama, Zhao Hui Jiang and Kyojiro Hakomori

53) 管内の非定常な層流と乱流の速度分布の推定. [計測自動制御学会論文集, 26 (5), (1990), 487-493]

粟春晨,内山勝,箱守京次郎

54) 管内非定常乱流の渦粘性係数の推定. [計測自動制御学会論文集, 26 (5), (1990), 494-499]

粟春晨,内山勝,箱守京次郎

55) ロボット化された組立における拘束運動のシミュレーション. [産業用ロボットに関する論文集—第 20回国
際産業用ロボットシンポジウム発表論文集—（日本語版）, (1990), 275-280]

内山勝,豊福貴司

56) Development of a Flexible Dual-Arm Manipulator Testbed for Space Robotics. [Proc. IEEE Int. Workshop
on Intelligent Robots and Systems ’90, Tsuchiura, (1990), 375-381]

M. Uchiyama, A. Konno, T. Uchiyama and S. Kanda

57) Adaptive Load Sharing Control for Cooperating Two Manipulators to Hold Objects Robustly. [Proc. 3rd Int.
Symp. on Robotics and Manufacturing, Burnaby, ASME Press, (1990), 837-844]

M. Uchiyama and T. Yamashita

58) 外部環境に対するマニピュレータの最適接近速度. [日本ロボット学会誌, 8 (4), (1990), 413-420]

北垣高成,内山勝

59) 組立作業用技能システムの一構成法. [日本ロボット学会誌, 9 (1), (1991), 11-17]

村川洋介,内山勝

60) Evaluation of the Robot Force Sensor Structure Using Singular Value Decomposition. [ADVANCED
ROBOTICS: The International Journal of the Robotics Society of Japan, 5 (1), (1991), 39-52]

Masaru Uchiyama, Yoshihiro Nakamura and Kyojiro Hakomori

61) Adaptive Load Sharing for Hybrid Controlled Two Cooperative Manipulators. [Proceedings of the 1991 IEEE
International Conference on Robotics and Automation, Sacramento, (1991), 986-991]

M. Uchiyama and T. Yamashita

62) Computed Acceleration Control for the Vibration Suppression of Flexible Robotic Manipulators. [Proceedings
of the Fifth International Conference on Advanced Robotics, Pisa, (1991), 126-131]

M. Uchiyama and A. Konno

63) Compensability of End-Effector Position Errors for Flexible Robot Manipulators. [Proceedings of the 1991
American Control Conference, Boston, (1991), 1873-1878]

M. Uchiyama and Z. H. Jiang

64) Robust Holding Control of Two Cooperating Robot Manipulators. [Proceedings of the 1991 American Control
Conference, Boston, (1991), 2521-2526]

M. Uchiyama and T. Yamashita

65) A New Design of a 6-DOF Parallel Robot. [Journal of Robotics and Mechatronics, 2 (4), (1991), 308-315]

François Pierrot, Masaru Uchiyama, Pierre Dauchez and Alain Fournier

66) A Systematic Design Procedure to Minimize a Performance Index for Robot Force Sensors. [Transactions of
the ASME, Journal of Dynamic Systems, Measurement, and Control, 113 (3), (1991), 388-394]

Masaru Uchiyama, Eduardo Bayo and Enrique Palma-Villalon
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内山　勝

67) Robot Control System ARS/A for Research. [Journal of Robotics and Mechatronics, 2 (5), (1991), 404-410]

Kosei Kitagaki and Masaru Uchiyama

68) 宇宙ロボットの遠隔操作力制御システム. [日本ロボット学会誌, 9 (7), (1991), 849-856]

内山勝,金田悟,北垣高成

69) Adaptive Load-Sharing for Two Cooperative Manipulators to Hold an Object Robustly. [International Journal
of Robotics and Automation, 7 (1), (1992), 3-9]

Masaru Uchiyama and Toshiaki Yamashita

70) 6自由度パラレルロボットの新設計. [機械の研究, 44 (2), (1992), 281-288]

フランソワ · ピエロ,内山勝,ピエール · ドシェ,アラン · フルニエ（内山勝,飯村憲一,多羅尾進訳）

71) Optimal Approach Velocity of End-Effector to the Environment. [Proceedings of the 1992 IEEE International
Conference on Robotics and Automation, Nice, (1992), 1928-1934]

Kosei KITAGAKI and Masaru UCHIYAMA

72) A New Design of a Very Fast 6-DOF Parallel Robot. [PROCEEDINGS 23rd International Symposium on
Industrial Robots, Barcelona, (1992), 771-776]

Masaru Uchiyama and Ken-ichi Iimura, François Pierrot and Pierre Dauchez, Kunihiko Unno and Osamu
Toyama

73) HEXA: a Fully-Parallel 6 DOF Japanese-French Robot. [Proceedings of 1st Japanese-French Congress of
Mechatronics, Besançon, (1992), 1-8]

François Pierrot, Pierre Dauchez, Masaru Uchiyama, Ken-ichi Iimura, Kunihiko Unno and Osamu Toyama

74) Design and Control of a Very Fast 6-DOF Parallel Robot. [Robotics, Mechatronics and Manufacturing Systems,
Transactions of the IMACS/SICE International Symposium on Robotics, Mechatronics and Manufacturing
Systems, Kobe, Japan, 16-20 September, 1992, Edited by Toshi TAKAMORI, Kazuo TSUCHIYA, Elsevier
Science Publishers B.V., (1993), 69-74]

Masaru Uchiyama, Ken-ichi Iimura, François Pierrot, Kunihiko Unno and Osamu Toyama

75) Quadratic Programming for Dextrous Dual-Arm Manipulation. [Robotics, Mechatronics and Manufacturing
Systems, Transactions of the IMACS/SICE International Symposium on Robotics, Mechatronics and Manu-
facturing Systems, Kobe, Japan, 16-20 September, 1992, Edited by Toshi TAKAMORI, Kazuo TSUCHIYA,
Elsevier Science Publishers B.V., (1993), 367-372]

Masaru Uchiyama and Yasutaka Kanamori

76) Configuration-Dependent Vibration Control of Multi-Link Spatial Flexible Manipulators. [Robotics, Mecha-
tronics and Manufacturing Systems, Transactions of the IMACS/SICE International Symposium on Robotics,
Mechatronics and Manufacturing Systems, Kobe, Japan, 16-20 September, 1992, Edited by Toshi TAKAMORI,
Kazuo TSUCHIYA, Elsevier Science Publishers B.V., (1993), 937-942]

Atsushi Konno and Masaru Uchiyama

77) Collision Avoidance for a Two-Arm Robot Based on Reflex Actions: Experimental Results. [Proceedings of
the 1993 JSME International Conference on Advanced Mechatronics, Tokyo, Japan, (1993), 414-419]
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