
第３４回 大阪大学 大学院基礎工学研究科

産学交流会
平成30年11月28日(水)

主 催 大阪大学 大学院基礎工学研究科、
大阪商工会議所、生産技術振興協会

参加費 講演会：無料 懇親会：2,000円

申込方法 産学連携センターホームページ
http://www.sangaku.es.osaka-u.ac.jp
お申込みフォームにてお申込みください

お問い合わせ先
大阪大学 大学院基礎工学研究科 附属産学連携センター
E-mail：sangaku-jimu@sangaku.es.osaka-u.ac.jp
TEL＆FAX：06-6850-6124
〒560-8531 豊中市待兼山町１番３号

日程

場所

13:00 開会の辞 基礎工学研究科 附属産学連携センター長 教授 和 田 成 生

13:10 趣旨説明 基礎工学研究科長 教授 狩 野 裕

13:20 挨拶 生産技術振興協会 理事・大阪商工会議所 議員 生 駒 京 子

13:30 講演 知能システム技術とその応用
基礎工学研究科 システム創成専攻 教授 細 田 耕

14:10 講演 画像処理の応用例と研究テーマ
基礎工学研究科 システム創成専攻 助教 吉 田 大 海

14:50 講演 ガス源探索ロボットと香る液晶ディスプレイ
基礎工学研究科 システム創成専攻 助教 松 倉 悠

＜休憩 10分間＞

15:40 講演 組立作業の自動化に向けた取り組み
基礎工学研究科 システム創成専攻 助教 ラミレス イクシェル

16:20 講演 電磁気応用アクチュエータ・動力伝達機構とロボットへの応用
基礎工学研究科 システム創成専攻 助教 仲 田 佳 弘

17:00 講演 空気圧人工筋駆動ロボットと学習制御技術
基礎工学研究科 システム創成専攻 助教 池 本 周 平

17:40 閉会の辞 生産技術振興協会 執行理事 北 村 光 司

18:00 懇親会（場所：マイドームおおさか １階「レストランマイドーム」参加費2,000円）

「これからのロボット技術」
～若手研究者からのシステム化技術の提案～

大阪商工会議所 401号会議室
(大阪市中央区本町橋2番8号)



●申込期限：11月20日（火）まで（ただし、定員120名に達した時点で締め切らせていただきます。）
●参加お申込み受理後、11月22日(木)までにE-mail等で「参加票」をお送りいたします。
●参加お申込みをキャンセルされる場合は、sangaku-jimu@sangaku.es.osaka-u.ac.jp宛にご連絡ください。
●交流会参加が決定になられた皆様は、当日、お名刺２枚をご準備ください。
●懇親会の参加費2,000円は、当日、会場受付にて申し受けます。
●ご記入いただいた情報は、主催団体からの各種連絡・情報提供に利用し、講師には参加者名簿として配布します。

第34回 大阪大学 大学院基礎工学研究科 産学交流会

【講演内容】

○ 「知能システム技術とその応用」 (13：30～14：10）

システム創成専攻 システム科学領域 教授 細田 耕
近年、さまざまな種類のセンサ、アクチュエータが開発され、これまで想像できなかったような作業が自動化できるようになって

きた。一方で、センサ、アクチュエータ並びにこれらを利用した制御技術は、比較的独立に議論されることが多く、個別にオーバ
ースペックになってしまったり、あるいは技術についてのニーズがはっきりしなくなってしまったりということが起こっている。知能
システム技術とは、これらセンサ、アクチュエータ、制御を一つのシステムとして捉える考え方であり、実装を考えていくうえで重
要となる。本講演では、このような知能システム技術について述べる。

○ 「画像処理の応用例と研究テーマ」 (14：10～14：50）

システム創成専攻 システム科学領域 助教 吉田 大海
本講演では、画像処理を応用した研究を数例紹介する。
最初に画像処理について簡単に述べ、次に講演者が携わった過去の研究事例を幾つか紹介する。その後、講演者がいま研

究を続けているテーマについて説明する。具体的にはワイパーの仮想修復と白線検知、カメラからのノイズ及び移動物体消去、
簡易ハザードマップの作成、侵入物の検知・追跡、絵画の仮想修復、実写の鉛筆画レンダリング等である。このうち、絵画の仮
想修復についてはやや詳しく説明する。本講演において画像処理の多様性と多くの分野における有用性を伝えられたら幸いで
ある。

○ 「ガス源探索ロボットと香る液晶ディスプレイ」 (14：50～15：30）

システム創成専攻 システム科学領域 助教 松倉 悠
ガス源探索ロボットとは、空気中を漂うガスを検知して、その発生源を自律的に探索するロボットのことである。工場におけるガ

ス漏れ箇所の特定や、廃棄物埋立地におけるガスモニタリング地点の探索に応用が期待されている。ガスは主に気流に運ばれ
て大気中を広がる。ガス源位置を特定するためには、ガスの有無を検知できるだけでなく、気流場やガス濃度分布を把握する必
要がある。さらに、気流場を巧みに操作することができれば、ガス源を効率的に探索することが可能になる。本講演では、これま
でに開発したガス源探索ロボットおよびガス源探索方法について紹介する。また、ガス濃度分布と気流場の測定に関する知見
を活かし、気流を利用した匂い提示手法の開発にも取り組んできた。その一例として、香る液晶ディスプレイの紹介も行う。

○ 「組立作業の自動化に向けた取り組み」 (15：40～16：20）

システム創成専攻 システム科学領域 助教 ラミレス イクシェル
近年、人の日常生活支援や、物流・製造現場における倉庫管理、セル生産など、現在人手で行われているような作業のロボッ

トによる自動化が求められている。しかし、ロボットは定型作業の繰り返しは得意であるが、対象物や作業内容の変化に自ら対
応することはできない。従って、ロボットに新たな作業を行わせるために、人がプログラムを作成することによってロボットの動作
設計・教示を行う必要がある。特に、組立作業は両手を使い、複数種類の部品を扱うことから人が逐一動作を設計することは難
しく手間が大きい。本講演では、ロボットの組立作業動作の生成を容易にすることを目的としたクラウドデータベースの構築の取
り組みを紹介する。

○ 「電磁気応用アクチュエータ・動力伝達機構とロボットへの応用」 (16：20～17：00）

システム創成専攻 システム科学領域 助教 仲田 佳弘
近年、産業用ロボットのような減速機付モータ駆動の硬い関節を持つロボットではなく、人と同じ空間での協働作業や、細かな

力加減の調整による高度な作業を行うロボットのための、柔らかくしなやかなアクチュエータ（駆動装置）の実現が期待されてい
る。今回はこれまでに研究開発した一体構造空電ハイブリッドアクチュエータおよび新規磁気ねじ機構を用いたアクチュエータを
紹介する。前者は、空気と電気を駆動源として用いることで高出力・高応答性を両立するアクチュエータであり、独自の一体構造
により小型化を実現した。後者は、非接触で動力伝達が可能な磁気式の送りねじ機構を用いたアクチュエータであり、外力に対
して柔軟に駆動できるだけでなく、駆動に伴う摩耗、パーティクルの発生を抑制できる。

○ 「空気圧人工筋駆動ロボットと学習制御技術」 (17：00～17：40）

システム創成専攻 システム科学領域 助教 池本 周平
空気圧人工筋は、軽量かつ出力が大きく、空気の圧縮性による柔軟性を有するなど、有用な性質を有する反面、精確なモデ

ル化や制御が難しいという問題がある。そのため、ロボットのアクチュエータとして空気圧人工筋を用いる場合、モデル化や制御
を必要としないようなタスクを対象とするか、機械学習などによるデータ駆動的なアプローチで制御を行う必要がある。しかし、こ
の場合、これまでに確立されてきた制御理論に基づく制御系設計が行えず、また、制御理論に基づく制御対象の評価もできな
い。本発表では、空気圧人工筋駆動ロボットに関する最近の研究を紹介するとともに、ニューラルネットワークを用いて順モデル
を学習した後、それを制御理論に基づいた制御系設計に用いる手法に関する研究を紹介する。
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