






学科所属教員

⼗河拓也 教授

制御⼯学

移動ロボットやドローンの⾃律制御を⽬指して⾃⼰
位置推定や環境地図作成の⼿法について研究し
ています。とくに計算効率の良い確率的アルゴリズ
ムの開発を⽬指して研究しています。

専⾨分野

移動ロボットの⾃⼰位置推定
と地図作成

研究テーマ

先⼈の積み重ねた数理科学の知⾒を⾝につけ
て、⼀緒に最先端の科学技術を切り開こう︕

梶⽥秀司 教授

制御⼯学、
2⾜歩⾏ロボット、
ヒューマノイドロボット

ロボットの動的⾏動知能

2本の脚で歩く、ドアをあけるなど私たちが⽇常当た
り前にやっている動作の裏にある奥深い仕組みを
解き明かし、⼩学⽣程度の運動能⼒を持つロボット
を実現することを⽬指しています。

専⾨分野

研究テーマ

複雑なメカがなめらかに動くのを⾒てワクワクで
きますか︖

藤吉弘亘 教授

⼈とAIが共に進化するシステムを実現するために、
AIの判断根拠を⼈に分かりやすく伝えるための可
視化技術や、AIの基盤となる深層学習の基礎研究
に取り組んでいます。

⼈⼯知能、機械学習、
コンピュータビジョン

専⾨分野

⼈⼯知能（AI）の基盤となる深
層学習技術の開発と⼈と共に
進化するAIシステムの実現

研究テーマ

最先端AI技術の研究を通じて、⼈とAIが共に共
存・進化する次の時代へ。

認知科学、計算科学、
神経科学

経験と視覚認知に関する
脳内情報表現の理解

専⾨分野

研究テーマ

稲垣圭⼀郎 教授

①脳波計測に基づくヒトの経験と視覚認知および
その脳内情報処理の解明

②経験により変化する⾞両運転時のドライバ状態の測定
③ヒト視覚系の詳細⼤規模数理モデルの開発とそ

のシミュレーション

Focus on the study, this moment!

平⽥豊 教授

神経科学、⽣体情報⼯学

①運動の適応的制御と学習の神経メカニズム解明
②眼球運動をはじめとする様々な⽣体信号による

脳状態解読
③⼈⼯⼩脳・リアル⼩脳によるロボット適応制御
④眼球運動による脳状態操作︓オキュロ・フィードバック

専⾨分野

動物の運動制御と学習・記憶
の脳内神経機構の理解

研究テーマ

⼈⽣１００年時代。⼤学院でも研究し、ドクター
（博⼠）を⽬指して下さい。

⼭内悠嗣 准教授

画像認識、機械学習、
知能ロボット

知能ロボットのためのAIに
よる環境理解と⾏動獲得

①動画の予測に基づいた強化学習によるロボット
の⾏動獲得

②深層学習によるロボットの経路及び動作の計画
③クラウドロボティクスための圧縮画像認識

専⾨分野

研究テーマ

AIによる賢いロボットの実現を⽬指します。

⾼丸尚教 教授

核融合（理論シミュレーション）、
ロボットシステム構築

シミュレーション科学・
ロボットシステム構築

①複雑形状物体に対する組み⽴て・解体のプロセス・
シミュレーションと実機製作

②核融合シミュレーション
③超多重並列⾼速計算⼿法開発
④オーロラから太陽、太陽系にわたる宇宙線および

プラズマの物理機構

専⾨分野

研究テーマ

千年残る君だけのロボット・システムを⼀緒に作
ろう。よ!

梅崎太造 教授

⾳声・画像情報処理⼯学、
バイオメトリクスセキュリティ、
光計測、福祉⼯学

個⼈認証、3次元形状計測、
デジタルホログラフィの応⽤

⾳声・画像情報処理技術とニューラルネットワーク
設計技術を基盤とする認識・計測・検査装置の開発
①機械⾳や打⾳による検査やカラオケ採点システム
②2D画像によるセキュリティシステムと不良検査
③3D形状計測技術による精密検査

専⾨分野

研究テーマ

プログラミングと回路設計のスキルをマスターせ

楽しく、頼りになるロボットを⼀緒に作りましょう。

ヒューマンロボット
インタラクション

専⾨分野

研究テーマ

先端の制御理論に基づき賢いモータドライブ
システムの実現を⽬指しています。

河村尚輝 講師

パワーエレクトロニクス，
モータドライブ，制御⼯学

電動モビリティ，産業ロボット向けドライブ
システムの知能化について研究しています。
特に様々な外乱下においても⾼い性能を維持
する制御系開発を⽬指しています。

専⾨分野

電動モビリティ/ロボット⽤
モータドライブシステムの
知能化

研究テーマ

⻑坂保典 教授

情報⼯学、ロボティクス
専⾨分野

不整地移動ロボットの研究開発
研究テーマ

⾃分で設計、製作したロボットを⾃分のAIプログ
ラムで動かせます。

①⼭腹の急斜⾯を登攀可能な多脚歩⾏ロボットの開発、
   シミュレーションと実機ハードウェア
②ボルダリング壁を登攀可能な多脚歩⾏ロボット
③⽡礫の⼭を踏破可能な多脚歩⾏ロボット
④⼭中の間伐⽊材を収集する多脚歩⾏ロボット

とうはん

発達障害児や⼀⼈暮らしの⾼齢者など、様々な
⽀援を必要とする⼈々を対象に、⽇常⽣活における
⾏動や感情の変化を分析し、その情報を基に⼈を
⽀援するロボットの開発を⽬指して研究を⾏っています。

イジェリョン 准教授

⼈の⾏動や感情を理解し、
Well-beingを実現してくれる
ソーシャルロボットの開発





靡設、設備

ロボティクスラボA

一般家庭のリビングルーム、ダイニングルー

ムを模した空間に、キッチン、テーブル、ソ
ファなどの家具が置かれています。家庭で人
とロボットが共存する空間を再現すること
で 、日常空間でロボットを安全に動作させる
ための実験ができる環境を提供します。隣接
するスペースには複数のロボットが設置され
ており、研究 用途で活用されています。

工学デザインル ー ム

2018年に開設した、学生主体の自由なものづくり
を支援する施設です。3 Dプリンターやレーザー

カッター 、NCエ作機械など最新機器が揃ってい
ます。教育技術員が常駐して利用者の相談に乗
り、機器の操作法や加工手順などについて助言を
得られます。 （学部共用施設）

コンピュ ー タ教育支援室SCOPE

IT教育と研究活動を担う先端コンピュータ施設です。
高性能ワークステーションを100台完備し、高速ネット
ワークで接続されています。教育で はプログラミング
や3DCADの演習研究で は並列処理環境におけるAI
の学習や高速ネットワークを用いた分散処理の実験な
どで活用しています。（学部共用施設）

ヽ ヽ•

Nextage Openカワダロボティックス（株）

ROS環境でのソフトウェア開発に対応し
ています。コンパクトな筐体に双腕アー

ムとステレオカ メラを備えて お り、 工場
での作業を人に代わって行う こ と が でき
様々な導入事例があります。 双腕を活か
して複雑な物体操作や組立て作業にも 対
応できます。卒業研究で使用します。

‘‘ 

ロボティクスラボB

学科が保有する実験室の中では最大の広さ と、 115
人の収容人数を備えます。全席が小型のテーブルと
キャスターを備えた可動式のチェアとなっているの
で、室内のレイアウトを自由にアレンジして様々な
用途で使用できます。この特性を活かして、講義・
演習・ セミナー など多目的に利用しています。

一
機械工学実習室

汎用 加工機や最先端の5軸加工機(DMUSO)など
100台を超える工作機械を備えた施設です。溶接 ―“一
や切削加工における様々な工作機械の操作についし全iも
て、小人数のグル ー プ で直接指導を受けられるた
め 、 現場実践型のスキルを身に付けられます。
（学部共用施設）

創造理工学実験室

初年次教育として、電気・電子、カ・運動、情報・放射線、
化学の4 分野の実験を行う施設です。様々な分野 の実［］ぶ：
網の設備が準備されています。その後の学科専門分 l`‘
野 での学びや研究で必要とされる理学、工学における • 
基礎的な知識技術、考える力を身に付けられます。

（学部共用施設）

協働ロボットア ー ム UNIVERSAL ROBOTS社 URSe, 3e

演習 科目で使用する協働ロボッ トアー ムと
し て導入し ています。 これは人のすぐ近
く、同じ空間内で人と協調して様々な作業
を 行えます。 人を傷つけないように嵩度な
セン シング機能を備え、万一人や物体に接
触した場合にはすぐに停止する機構を備え
た安全性に配慮した作業用ロボットです。

■ 理工学部数理・ 物理サイエンス学科／ AIロボティクス学科／宇宙航空学科 ■ 工学部機械工学科／都市建設工学科
／建築学科／応用化学科／情報 工学科／電気 電子システム工学科 ■ 経営情報学部経営総合学科 ■ 国際関係学部 0中部大学国際学科 ■ 人文学部日本語日本文化学科／英語英米文化学科／心消里学科／歴史地理学科／メディア情報社会学科
■ 応用生物学部応用生物化学科／環境生物科学科／食品栄養科学科（食品栄養科学専攻、管理栄養科学専攻）
■ 生命健庫科学部生命医科学科／保健看護学科／理学療法学科／作業療法学科／臨床工学科／スポー ツ保健医療学科
■ 現代教育学部幼児教育学科／現 代教育学科（現代教育専攻、中等教育国語数学専攻）
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