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研究集会名

出 張 期 間

開 催 場 所

The 2012 International Conference on Brain Informatics

平成 24年 12月 3日〜平成 24年 12月 7日

中国 マカオ市

発 表 論 文 Estimation of Visual Feedback Contributions to Limb Stiffness in Visuomotor Control

視覚運動制御における腕の剛性変化に対する視覚フィードバックの影響

概 要：

本国際会議は，ヒトの情報処理システムに関する研究を対象として開催された。特に，今年はアラン・

チューリング生誕 100周年を記念し，他の 4つの情報技術に関する国際会議との同時開催となり，非常に大

規模なものであった。また，今回の会議の模様については，マカオ市内のテレビニュースおよび新聞等でも

大きく報道されたようである。また，今回は中国での開催にもかかわらず，中国からの参加者は比較的少な

く，参加者の出身国は多様であったように思われる。また，他の 4つの会議も含め，日本からの参加者は少

なく，特に，BI において日本から採択されたのは，私一人のみであった。

私の発表は，体性感覚および視覚によるフィードバックの効果について，剛性に着目し，検討したもので

ある。今回の発表では，体性感覚および視覚のフィードバックの影響を切り離すことが可能な実験手法を新

たに提案しており，今後，生体における感覚フィードバックの役割に関する研究を遂行する上で非常に有効

な方法であると考えている。また，シミュレーションを実施した結果，視覚フィードバックの役割として，

外乱に対する強いロバスト性が必要であることが推測された。そこで，視覚フィードバックの効果を説明可

能なモデルとして，制御工学で用いられるロバスト設計思想に基づいたミニマックス制御理論を提案し，視

覚の影響を説明するのに有効なモデルとして考えられる可能性についても提示した。今回の論文は，

Runner-Up Award に選出され，私の提案モデルを広く認知していただけたこと，およびその可能性について

高く評価していただいた結果であると考えている。
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研究集会名

出 張 期 間

開 催 場 所

IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems

平成 24年 10月 6日〜平成 24年 10月 14日

ポルトガル アルガルベ州 ビラモウラ市

発 表 論 文 Adaptive Bipedal Walking through Sensory-motor Coordination Yielded from Soft

Deformable Feet

柔軟な足から生み出される感覚運動協調を介した適応的二足歩行

概 要：

当国際会議参加の目的・意義：

当国際会議に参加する目的は，立石科学技術振興財団研究助成によって研究を推進することが可能となっ

た研究テーマ「柔軟な足裏の変形から生み出される感覚情報処理メカニズムの解明」によって得られた研究

成果を国際的な学術会議にて全世界的に公表することにある。ロボティクスの分野において最大級の規模を

誇る国際会議 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems にて研究成果を公表する

ことによる波及効果は非常に大きいのみならず，当該分野の世界の第一線で活躍する参加者からの質問や議

論を通して，今後の研究を進める上での有意義な議論が可能となる。

得られた成果・効果：

本研究で提案する柔軟な足部の機構と，そこから得られる感覚情報を活用する制御モデルに関する研究は

世界的に見ても少ない。本研究成果を世界規模の国際会議で発表し，その成果を広めることができた。また，

このような国際会議で発表し，質疑応答において世界的な研究者からの意見を吸収し，議論を経ることがで

き，今後の研究を発展させる上で重要な機会となった。また，身体の柔軟性に着目する「Soft robotics」にお

ける世界の最前線の研究発表を聴講することを通して，人間と機械の調和の促進につながる「ソフト・コン

ティニュアムロボティクス」技術を導出する上での有益な情報を獲得することができた。さらに，本会議で

同時に発表した関連研究である「 Listen to Bodyʼs Message : Quadruped Robot That Fully Exploits Physical

Interaction between Legs」が JTCF Novel Technology Paper Award for Amusement Culture Finalist

(IROS2012) を受賞することができ，世界的な評価も得られた。
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