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300. Trevai Chomchana，深澤佑介，太田 順，湯浅秀男，新井民夫，淺間 一：”グラフ

上の反応拡散方程式を用いた協調探査経路計画“，第８回創発システム・シンポジ

ウム，富山，8 月(2002). 
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304. Trevai Chomchana，深澤佑介，太田 順，湯浅秀男，新井民夫，淺間 一：”グラフ

上の反応拡散方程式を用いた協調探査経路計画“，2002 年日本ロボット学会学術講

演会，大阪，10 月(2002). 
305. 知原伸吾, 川端邦明, 淺間 一, 三島健稔：”全方位視覚センサによる移動ロボッ
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仙台，1 月(2003). 
318. 深澤佑介，Trevai Chomchana，太田 順，新井民夫，淺間 一，湯浅秀男：”未知環境

下において探索・搬送作業を行う自律移動ロボットの行動制御”，第 15 回自律分散

システム・シンポジウム，仙台，1 月(2003). 
319. Trevai Chomchana，深澤佑介，太田 順，湯浅秀男，新井民夫，淺間 一：”移動ロ

ボットによる協調探査のためのグラフ上の反応拡散方程式を用いた観測点の配置”，

第８回ロボティクスシンポジア，浜松，3 月(2003). 
320. 新野俊樹，塚本英隆，淺間 一：”静電浮上機構（静電レール）によって駆動され

た物体の静電モータによる直動駆動”，2003 年度精密工学会春季大会学術講演会，

東京，3 月(2003). 
321. 高橋俊一，森田 剛，淺間 一，新野俊樹：”超音波モータを用いた超高真空対応

回転導入器の開発―ステータ－ロータインターフェイス形状の変更による駆動性

能の向上の試み”，2003 年度精密工学会春季大会学術講演会，東京，3 月(2003). 
322. 淺間 一，野田賢一，伊藤隆史，倉林大輔，川端邦明，嘉悦早人，福田 靖，橋本洋

志：”レスキュー用データキャリアによる被災者検索システムの構築”，「被害者救

助等の災害対応戦略の最適化，レスキューロボット等次世代防災基盤技術の開発」

公開シンポジウム講演論文集，pp. 75-77，横浜，1 月(2003). 
323. 土居 円，川端邦明，中後大輔，嘉悦早人，淺間 一，稲垣詠一：”局所情報管理デ

バイスを用いたカート誘導システム”，第 15 回自律分散システム・シンポジウム資

料，pp. 19-22，仙台，1 月(2003). 
324. 深澤佑介，Trevai Chomchana，太田 順，新井民夫，淺間 一，湯浅秀男：”未知環境

下において探索・搬送作業を行う自律移動ロボットの行動制御”，第 15 回自律分散

システム・シンポジウム資料，pp. 45-50，仙台，1 月(2003). 
325. Trevai Chomchana，深澤佑介，太田 順，湯浅秀男，新井民夫，淺間 一：”移動ロ

ボットによる協調探査のためのグラフ上の反応拡散方程式を用いた観測点の配置”，

第８回ロボティクスシンポジア資料，pp.433-438，浜松，3 月(2003). 
326. 新野俊樹，塚本英隆，淺間 一：”静電浮上機構（静電レール）によって駆動され

た物体の静電モータによる直動駆動”，2003 年度精密工学会春季大会学術講演会，

東京，3 月(2003). 
327. 高橋俊一，森田 剛，淺間 一，新野俊樹：”超音波モータを用いた超高真空対応

回転導入器の開発－ステータ－ロータインターフェイス形状の変更による駆動性

能の向上の試み”，2003 年度精密工学会春季大会学術講演会，東京，3 月(2003). 
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328. 中後大輔，淺間 一，嘉悦早人，川端邦明，三島健稔：”段差適応型ホロノミック

全方向移動ロボットの開発（第５報）”，日本機械学会ロボティクス・メカトロニク

ス講演会’03 講演論文集，pp.1A1-1F-C5(1)-(2)，函館，5 月(2003). 
329. 國光 智，淺間 一，川端邦明，三島健稔：”コンテナ位置決め用クレーンビジョ

ンの開発”，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会’03 講演論文集，

pp.2P1-1F-D1(1)-(2)，函館，5 月(2003). 
330. 竹田大祐，赤松友基，川端邦明，橋本洋志，淺間 一：”センサ情報に基づいた移

動ロボットの自己診断システム”，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講

演会’03 講演論文集，pp.2P1-1F-D5(1)-(2)，函館，5 月(2003). 
331. 藤田和俊，朝倉弘崇，山下 淳，金子 透，三浦憲二郎，淺間 一：”複数観測戦

略を有する移動ロボットのナビゲーション計画”，日本機械学会ロボティクス・メ

カトロニクス講演会’03 講演論文集，pp.2P2-1F-B2(1)-(2)，函館，5 月(2003). 
332. 伊東大輔，川端邦明，嘉悦早人，淺間 一，黒田洋司：”局所情報管理に基づいた

群移動体運行管理システムの開発（第一報）”，日本機械学会ロボティクス・メカト

ロニクス講演会’03 講演論文集，pp. 2P2-3F—C2(1)-(2)，函館，5 月(2003). 
333. 斉藤佳奈子，川端邦明，國光 智，淺間 一，三島健稔:”テクスチャ情報に基づい

たタンパク質結晶化状態判定手法の検討”, 2003 年度画像電子学会，第 31 回年次大

会予稿集 pp.55-60，北九州国際会議場（福岡），6 月(2003)． 
334. 川端 邦明, 淺間 一, 嘉悦 早人:”知的データキャリア・システムを用いた応用開

発”, 平成 15 年電気学会産業応用部門大会, 東京, 8 月(2003)． 
335. 羽田 靖史, 福田 靖, 川端 邦明, 嘉悦 早人, 倉林 大輔, 後藤 昇弘, 淺間 一:”被

災者探索システム用飛行船の自律制御系の設計”, 第 21 回日本ロボット学会学術

講演会, 東京, 9 月(2003)． 
336. 中後 大輔, 川端 邦明, 嘉悦 早人, 淺間 一, 三島 健稔:”段差適応型ホロノミック

全方向移動ロボットの開発 第 6 報：段差乗り越え機構を用いた床面凹凸検出手法

の開発”, 第 21 回日本ロボット学会学術講演会, 東京, 9 月(2003)． 
337. 竹田大祐，水ト彰之，淺間 一，川端邦明，嘉悦早人, 橋本洋志：”知的データキ

ャリアを用いた移動ロボットによる地図生成”，第４回システムインテグレーショ

ン部門学術講演会〈SI2003〉，pp. 289-290，東京，12 月(2003). 
338. 齊藤佳奈子,川端邦明,国光 智,淺間 一,三島健稔:”テクスチャ情報を用いたタン

パク質結晶化サンプルの初期成長状態の判定”,第４回システムインテグレーショ

ン部門学術講演会〈SI2003〉，pp. 293-294，東京，12 月(2003). 
339. 渡邊信康,川端邦明, 淺間 一:”作業環境モデル及び蓄積環境情報を利用したロボ

ット操作インタフェースの開発”, 第４回システムインテグレーション部門学術講

演会〈SI2003〉，pp. 890-891，東京，12 月(2003).  
340. 羽田靖史,福田 靖,川端邦明, 嘉悦早人,倉林大輔,後藤昇弘,淺間 一:”被災者探索

用知的データキャリアの設計”，第４回システムインテグレーション部門学術講演

会〈SI2003〉，pp. 1232-1233，東京，12 月(2003). 
341. 淺間 一，矢野雅文，土屋和雄，伊藤宏司，高草木 薫，神崎亮平，青沼仁志，太

田 順，石黒章夫：“移動知発現のシステム原理（生物学と工学の相互連携）”，第

16 回自律分散システム・シンポジウム， pp.1-4，京都，1 月(2004). 
342. 伊東大輔，川端邦明，嘉悦早人，淺間 一，黒田洋司：“局所情報管理に基づいた群

移動体運行管理システムの開発”，第 16 回自律分散システム・シンポジウム， pp.17-
20，京都，1 月(2004). 

343. 土居 円，川端邦明，中後大輔，嘉悦早人，淺間 一，稲垣詠一：“局所情報管理デ

バイスを用いたカート誘導システム”，第 16 回自律分散システム・シンポジウム，

pp.313-318，京都，1 月(2004). 
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344. 羽田靖史，福田靖史，倉林大輔，川端邦明, 嘉悦早人, 淺間 一：“瓦礫内の音声を

収集するレルキュー用知的データキャリアの開発”，ロボティクス・メカトロニク

ス講演会’04 講演論文集，（2004 年 6 月 18 日～20 日），1A1-H-40(1)-1A1-H-40(2)，
名古屋，6 月(2004). 

345. 竹田大祐，川端邦明, 橋本洋志, 淺間 一：“環境埋め込み情報を利用した移動ロボ

ットの自己診断システム”，ロボティクス・メカトロニクス講演会’04 講演論文集，

1A1-L1-35(1) -1A1-L1-35(2)，名古屋，6 月(2004). 
346. 中後大輔，川端邦明, 嘉悦早人, 淺間 一, 三島健稔：“段差適応型ホロノミック全

方向移動ロボットの開発（第 7 報：車体の変形情報を用いた段差走行制御手法の開

発）”，ロボティクス・メカトロニクス講演会’04 講演論文集，1A1-L1-69(1) -1A1-
L1-69(2)，名古屋，6 月(2004). 

347. 伊東大輔，川端邦明，嘉悦早人，淺間 一，黒田洋司：“局所情報管理に基づいた群

移動体運行管理システムの開発（第一報）”，ロボティクス・メカトロニクス講演会’

04 講演論文集， 2P2-3F-C2(1) -2P2-3F-C2 (2)，名古屋，6 月(2004). 
348. 杉原智明，川端邦明, 嘉悦早人, 淺間 一, 小菅一弘, 三島健稔：“起立・着座動作

支援システムのための簡易な力センサーの開発”，ロボティクス・メカトロニクス

講演会’04 講演論文集，1P1-H-11(1) -1P1-H-11(2)，名古屋，6 月(2004). 
349. 冨田一清, 羽田靖史, 福田 靖, 川端邦明, 嘉悦早人, 淺間 一, 黒田洋司：“屋内実

験用飛行船の自律制御 第一報”，ロボティクス・メカトロニクス講演会’04 講演

論文集，1P1-H-40(1) -1P1-H-40(2)，名古屋，6 月(2004). 
350. 高鹿陽介, 竹田大祐, 羽田靖史, 川端邦明, 淺間 一, 琴坂信也, 橋本洋志：“統計的

手法を用いた移動ロボットの自己診断”，ロボティクス・メカトロニクス講演会’

04 講演論文集，1P1-L1-73(1) -1P1-L1-73(3)，名古屋，6 月(2004). 
351. 川端邦明, 渡邊伸康, 淺間 一, 喜多伸之, 楊 海圏, 佐藤知正：“環境情報の収

集・蓄積・利用に基づいたロボット操作システム”，ロボティクス・メカトロニクス

講演会’04 講演論文集，2A1-H-9(1) -2A1-H-9(2)，名古屋，6 月(2004). 
352. 國光 智, 淺間 一, 川端邦明, 三島健稔：“コンテナ位置決め用クレーンビジョン

の信頼性向上”，ロボティクス・メカトロニクス講演会‘０４講演論文集， 2P1-L1-
51(1) -2P1-L1-51(2)，名古屋，6 月(2004). 

353. 淺間 一, 森本敦史, 西村将臣, 三島健稔：“道案内サービスのための人の移動軌跡

計測と行動分析”，ロボティクス・メカトロニクス講演会’04 講演論文集， 2P2-L1-
54(1) -2P2-L1-54(4)，名古屋，6 月(2004). 

354. 羽田 靖史，亀山 裕亮，川端 邦明，嘉悦 早人，倉林 大輔，浅間 一：“知的

データキャリアと飛行船を用いた被災者探索システムの行動戦略シミュレータの

開発”，第 22 回日本ロボット学会学術講演会講演概要集，岐阜，9 月(2004). 
355. 中後大輔，川端邦明，嘉悦早人，浅間 一，三島健稔：“段差適応型ホロミック全方

向移動ロ ボットの開発，第 8 報：車体の変形に応じた車輪制御手法の開発”，第 22
回日本ロボット学会学術講演会講演概要集，岐阜，9 月(2004). 

356. 竹田大祐，川端邦明, 橋本洋志, 淺間 一：“環境情報を利用した移動ロボットの自

己診断システム” ，平成 16 年電気学会産業応用部門大会講演論文集，pp. Ⅱ-68-
69，名古屋，9 月(2004). 

357. 藤木智久，淺間 一，川端邦明， 羽田靖史：“移動ロボット間での通信を含んだ行

為獲得” ，第 14 回インテリジェント・システム・シンポジウム 講演論文集， 
PP.35-38, 高知，10 月(2004). 

358. 伊能祟雄，羽田靖史，嘉悦早人，淺間 一，松野文俊：“IRS 川崎ラボラトリの評価

試験用フィールドの紹介”，第 5 回計測自動制御学会システムインテグレーション

部門学術講演論文集，pp. 62-63, つくば，12 月(2004). 
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359. 緒方大樹，竹中 毅，淺間 一，上田完次：“二者間の時間的共創の観察とモデル

化” 第 5 回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論文集，

pp.152-153, つくば，12 月(2004). 
360. 杉原智明，川端邦明，嘉悦早人，淺間 一，小菅一弘，三島健稔：“起立・着座動作

支援のための直動アクチュエータ力制御システムの開発” 第 5 回計測自動制御学

会システムインテグレーション部門学術講演論文集，pp.226-227, つくば，12 月
(2004). 

361. 斉藤佳奈子，川端邦明，淺間 一，三島健稔，菅原 光明，“テクスチャ特微量を用

いたたんぱく質結晶化状態判定手法～Support Vector Machine による識別実験～” 
第 5 回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論文集，

pp.1011-1012, つくば，12 月(2004). 
362. 網倉隆雄, 川端邦明, 淺間 一, 稲垣詠一: “隠れマルコフモデルを用いた移動ロボ

ット間協調行動の獲得”, 第 17 回計測自動制御学会自律分散システム・シンポジウ

ム資料, pp. 27-30, 横浜, 1 月(2005). 
363. 淺間 一, 川端邦明, 羽田靖史, 森本敦史: “サービス・メディアによる人間の行動

や環境のモニタリング”, 第 1 回デジタルコンテンツシンポジウム講演予稿集, pp. 
S2-8, 東京, 5 月(2005). 

364. 川端邦明, 伊東大輔, 羽田靖史, 中後大輔, 嘉悦早人, 淺間 一: “環境埋め込み情

報およびレンジセンサ情報を利用した屋外環境下での自己位置推定”, 日本機械学

会, 日本機械学会, ロボティクス・メカトロニクス講演会’05 (ROBOMEC’05), pp. 
1P2-S-015(1)-(4), 神戸, 6 月(2005). 

365. 三宅徳久, 初雁卓郎, 津屋和夫, 山田明夫, 嘉悦早人, 川端邦明, 松日楽信人, 橋本

英昭, 淺間 一, 小菅一弘, 平田泰久: “アシスト用直動アクチュエータユニット”, 
日本機械学会, ロボティクス・メカトロニクス講演会’05 (ROBOMEC‘05), pp. 2A1-
N-033(1)-(2), 神戸, 6 月(2005). 

366. 羽田靖史, 冨田一清, 川端邦明, 嘉悦早人, 淺間 一, 後藤昇弘, 倉林大輔, 黒田洋

司: “屋内実験用飛行船の自律制御 第二報”, 日本機械学会, ロボティクス・メカ

トロニクス講演会’05 (ROBOMEC ‘05), pp. 2A1-S-063(1)-(4), 神戸, 6 月(2005). 
367. 高橋六徳, 齊藤佳奈子, 川端邦明, 菅原光明, 淺間 一, 三島健稔: “線分抽出に基

づいたタンパク質の結晶化状態判定”, 日本機械学会, ロボティクス・メカトロニ

クス講演会’05 (ROBOMEC’05), pp. 2P1-N-034(1)-(4), 神戸, 6 月(2005). 
368. 西村彬宏, 羽田靖史, 川端邦明, 淺間 一: “確率的手法を用いた複数の人の移動軌

跡推定”, 日本機械学会, ロボティクス・メカトロニクス講演会’05 (ROBOMEC 
‘05), pp. 2P1-N-056(1)-(4), 神戸, 6 月(2005). 

369. 三井賢治, 淺間 一, 羽田靖史, 川端邦明, 山口伸一朗: “エレベータ内映像からの

人の移動軌跡の計測”, 日本機械学会, ロボティクス・メカトロニクス講演会’05 
(ROBOMEC ‘05), pp. 2P1-N-058(1)-(4), 神戸, 6 月(2005). 

370. 中後大輔, 川端邦明, 嘉悦早人, 淺間 一, 三島健稔: “段差適応型ホロノミック全

方向移動ロボットの開発 第 9 報：段差乗り越え走行を考慮した車輪制御速度決定
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Response and Decommissioning of Fukushima Daiichi Nuclear Power Plant”, Workshop on on 
Robots and Sensors Integration in Future Rescue Information System, Panel Discussion: Thought 
on Nuclear Robots and Decommissioning of a Nuclear Plants Based on the RSJ Report, 2013 
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71. Hajime Asama: "Utilization of Robot & Remote-Controlled Machine Technology for Accident 
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Response and Decommissioning of Fukushima Daiichi Nuclear Power Plant", 2nd International 
Conf. on Maintenance Science and Technology (ICMST-Kobe 2014), Kobe, Japan, Nov. (2014). 
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応型ロボティクス・メカトロニクス研究専門委員会研究会，札幌，11 月 (2002). 
19. 淺間 一：”サービス創造のためのロボティクス”，第 5 回人工物工学コロキウム，
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創発－”，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門講演会「生物の行動か

ら学ぶロボットシステム」，福岡，１月 (2003)． 
25. 淺間 一：“サッカーロボットのための技術開発とその実用化”，旭川機械金属工業

振興会講演会，旭川，３月 (2003)． 
26. 淺間 一：“サービス工学研究部門淺間研究室研究紹介”，サービス工学研究会，東

京，４月 (2003)． 
27. 淺間 一：“サービスメディアとしてのメンテナンスロボット“，科学技術と経済

の会「メンテナンス研究会」，東京，４月 (2003)． 
28. 淺間 一：“サービスメディアとしてのロボティクス”，東京大学駒場リサーチキャ

ンパス公開講演会，東京，６月 (2003)． 
29. 淺間 一：“群ロボットの協調・コミュニケーション・学習・創発”，計測自動制御

学会自律分散システム部会研究会，別府，６月 (2003) 
30. 淺間 一：“自律分散型ロボットシステム研究とそのサービス・メディアへの展開”，

精研会定例会講演会，東京，７月 (2003)． 
31. 淺間 一：“サービスメディアとしての自律分散型ロボットシステム”，KES 国際会

議日本支部講演会・システム制御情報学会ニューラルネット研究交流会特別講演会，

大阪，７月 (2003)． 
32. 淺間 一：“ユビキタス時代のサービスメディアとしての RF-ID 技術”，精密工学会

生産自動専門委員会定例会，東京，７月 (2003)． 
33. 淺間 一：“工学と生物学が仲良く付き合う方法”，計測自動制御学会創発システム・

シンポジウム，富山，８月 (2003)． 
34. 淺間 一：“サッカーロボットにおける技術開発と実用化”，北海道機械工業小樽支

部講演会，小樽，９月 (2003)． 
35. 淺間 一：“サッカーロボットにおける技術開発と実用化”，富士通研究所講演会，

厚木，９月 (2003)． 
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36. 淺間 一：“ユビキタス時代のサービスメディアとしての RF-ID 技術”，エンジニア

リング振興協会新産業部会講演会，東京，10 月 (2003)． 
37. 淺間 一：“知的データキャリアと飛行船を用いたレスキュー用被災者探索システ

ム”，第６回建設ロボット研究会，東京，10 月 (2003)． 
38. 淺間 一：“サッカーロボットにおける技術開発と実用化”，計測自動制御学会シス

テム工学部会研究会，岡谷，12 月 (2003)． 
39. 淺間 一：“自律分散型ロボットシステム－複数の自律移動ロボットの協調・適応・

創発－”，京都大学特別講演会，京都，12 月 (2003)． 
40. 淺間 一：RT サービスメディアとしてのユビキタス・システム，東北ロボメカ特

別講演会，仙台，3 月(2004).  
41. 淺間 一：サービスメディアのための人の行動計測・分析，第９回人工物工学コロ

キウム，東京，７月(2004). 
42. 淺間 一：知的データキャリアとその応用，IC カード研究会，東京，７月(2004). 
43. 淺間 一: “人間と共存するサービスメディアに求められる機能とは”，第７回人

工物工学国内シンポジウム，pp. 109-115, 東京，1 月(2005). 
44. 淺間 一: “自律分散型ロボットシステムの通信と協調”，ユビキタスシステムワ

ークショップ，横浜，1 月(2005). 
45. 淺間 一: “移動知の概念と群ロボットシステムの拡自行動”，生物と工学から見

た社会性勉強会，東京，2 月(2005). 
46. 淺間 一: “人間と共存するサービスメディアに求められる機能とは”，第４回知

能システムに関するワークショップ，習志野，2 月(2005). 
47. 淺間 一: “顧客満足サービスとロボット技術の融合”，大阪ロボットラボラトリ

ートークセッション，大阪，5 月(2005). 
48. 淺間 一: “日本におけるロボット技術と実用化の展望”，燕商工会議所／産業経

済委員会公開委員会，燕，7 月(2005). 
49. 淺間 一: “サービス工学とロボティクス”，文部科学省科学技術政策研究所ワー

クショップ「学際的研究をどうすすめていくか」，東京，7 月(2005). 
50. 淺間 一: “サービスメディアとしてのユビキタス RT”，電気学会「空間認識を利

用した人間の高度活動支援技術協同研究委員会」，東京, 8 月(2005). 
51. 淺間 一: “身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現”，第 11 回人

セミナー，柏，11 月(2005). 
52. 淺間 一: “身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現 -移動知の構

成論的理解-”, 第 6 回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

(SI2005)講演論文集, pp. 611-612, 熊本, 12 月(2005). 
53. 淺間 一: "身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現－移動知の構成

論的理解－", 公開シンポジウム「新しい教養教育としての身体運動とその科学的基

礎」，東京，3 月(2006). 
54. 淺間 一: "身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現－移動知の構成

論的理解－",第 50 回システム制御情報学会研究発表講演会（SCI2006）, 京都，5 月
(2006). 

55. 淺間 一: "顧客満足のサービスを創る RT（ロボットテクノロジー）とその適用例",  
第 2 回サービスイノベーションワークショップ，東京，7 月(2006). 

56. 淺間 一: "移動知：身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現－動物

における適応性とロボットのための適応性－",  理研における人間共生ロボティク

ス，和光，10 月(2006). 
57. 淺間 一: "レスキューロボット等次世代防災基盤技術の開発 ～インフラ MU の

活動を中心として～",  平成 18 年度サイバーアシストコンソシーアムシンポジウ
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ム「IT 社会応用～際が生地の安心・安全～」予稿集，pp. 1-1(1)-(12)，東京，11 月
(2006). 

58. 淺間 一: "人にサービスを提供する RT", 麻布中学校・麻布高校ブックフェア講演

会，東京，2 月 (2007). 
59. 淺間 一: "身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現 -移動知の構成

論的理解-", 第 7 回計測自動制御学会制御部門講演会, 東京, 3 月 (2007). 
60. 淺間 一: "CCD センサを用いた人の移動軌跡計測・判別・行動予測", KACITEC 総

会, 柏, 6 月 (2007). 
61. 淺間 一: "移動知における社会的適応行動発現のモデル化と解明", JST Innovation 

Bridge 東京大学研究発表会（バイオエンジニアリング編）, 東京, 6 月 (2007). 
62. 淺間 一："身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現－移動知の構成

論的理解－"，埼玉大学講演会，さいたま，2 月(2008). 
63. 淺間 一："生物における適応性とサービスロボットに求められる適応性～移動知

の解明と空間知能化による実現～"，日本自動車研究所 ITS セミナー「ロボティク

スの現状と今後の方向－ITS 応用への可能性を探る－」，東京，3 月(2008). 
64. 淺間 一: "移動知から発達知へ"，東京大学産学連携協議会第 10 回科学技術交流フ

ォーラム「発達知～先端科学技術と人間発達研究～」，東京，6 月 (2008). 
65. 淺間 一: "柏の葉キャンパスシティ IT コンソーシアムにおけるサービス創造活動

"，千葉県連携推進交流会，柏，7 月(2008). 
66. 淺間 一: "ロボティクス・メカトロニクスの現状と展望”，日本機械学会年次大会，

横浜，8 月 (2008). 
67. 淺間 一: "移動知と社会適応"，日本進化学会第 10 回東京大会，WS「ロボティック

スとバイオロジーの連携による超個体の適応的行動の研究」，東京，8 月 (2008). 
68. 淺間 一: "人と共存するサービスメディアに求められる機能"，社団法人人間生活

工学研究センター感性カフェ，東京，9 月(2008). 
69. 淺間 一: “サービス工学－ロボット技術による適応的サービス創造－”，日刊工業

新聞社モノづくり推進会議ロボット研究会公開討論会，東京，12 月(2008). 
70. 淺間 一: “サービス工学における適応的サービス創造－RT（ロボティクス技術）に

よる環境知能化・サービスメディアの構築－”，日刊工業新聞社「サービスロボット

技術セミナー」，横浜，2 月(2008). 
71. 淺間 一: "ロボット技術で，ここまで出来る！ ～ 広がる応用分野～福祉介護，災

害救助，警備防犯，土木作業～"，旭川産業高度化センター「アルコー倶楽部」講演

会，旭川，3 月(2009). 
72. 淺間 一: “生物の適応行動生成のメカニズム－移動知の構成論的理解－”,  製剤機

械技術研究会平成 21 年度特別講演会, 東京, 4 月(2009). 
73. 淺間 一: “移動知とインテリジェントモビリティ”，自動車技術会, 2009 年春季大会

フォーラム ヒューマトロニクス 2～人と機械(モビリティ)の共存～，横浜，5 月
(2009). 

74. 淺間 一: "自律分散型ロボット・環境知能化技術とその適応的サービス応用"，三菱

電機講演会，鎌倉，8 月(2009). 
75. 淺間 一: "移動知研究による生物の適応機能の理解とそのサービス工学応用"，本

田技術研究所ヒューマンフォーラム 2009，和光，9 月(2009). 
76. 淺間 一: "サービス工学における適応的サービス創造－環境知能化による人の行

動計測およびサービスメディアの構築－"，次世代の測位・地理空間情報基盤に関

するシンポジウム，東京，9 月(2009). 
77. 淺間 一: "移動知研究による生物の適応機能の理解とそのサービス工学応用"，ロ

ボメカ部門東北地区講演会，仙台，9 月(2009). 
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78. 淺間 一: "移動知研究による生物の適応機能の理解とそのサービス工学応用"，移

動知 D 班研究会，大阪，11 月(2009). 
79. 淺間 一: "移動知研究の目指すもの"，日本動物行動学会公開シンポジウム「動物行

動学とロボット工学のホットな出会い」，筑波，11 月(2009). 
80. 淺間 一: “身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現”, 名古屋大学第

47 回 GCOE Special Lecture，名古屋，1 月(2010). 
81. 淺間 一: “IRT（情報技術・ロボティクス技術）のサービス応用（健康，安全・安

心，交通，高齢者支援など）に関する大学と地域との連携の可能性について”, 平成

21 年度大学の知的支援を活用した地域づくり支援セミナー，千葉，3 月(2010). 
82. 淺間 一: "サービスロボットはどこまで進化したか"，三鷹ネットワーク大学講座，

三鷹，4 月(2010). 
83. 淺間 一: "移動知：生物の適応機能生成メカニズムのモデル化と理解"，科学技術振

興機構研究開発戦略センター制御システム分科会，東京，7 月(2010). 
84. 淺間 一: "「サービス工学」から見たデジタル実験フィールド"，空間情報科学研究

センター・シンポジウム，東京，7 月(2010). 
85. 淺間 一: "移動知：身体・脳・環境の相互作用による適応的運動・行動の発現メカ

ニズムの理解～研究成果の概略と展望～", 移動知公開シンポジウム, 東京, 9 月
(2010). 

86. 淺間 一："移動知－身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の構成論的理

解－"，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門バイオロボティクス研究

会第 4 回特別講演会，上田，1 月 (2011). 
87. 淺間 一："原発災害へのロボット技術の適用"，対災害ロボット記者発表会，国際

レスキューシステム研究機構，習志野，4 月(2011). 
88. 淺間 一："対災害ロボティクス・タスクフォースの活動"，公開シンポジウム「震

災復興にむけて ロボット技術のいま」，東京，5 月(2011). 
89. 淺間 一："ロボット技術とその災害対応への応用"，表鉄工所協力会講演会，旭川，

5 月(2011). 
90. 淺間 一："災害現場へのロボット技術の適用～対災害ロボティクスタスクフォー

スの活動紹介～"，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会公開シンポ

ジウム「東日本大震災へのロボット研究者の取組み」，岡山，5 月(2011). 
91. 淺間 一："災害対策のためのロボット技術"，高知工科大学講演会，高知，6 月(2011). 
92. 淺間 一："原子力発電所の事故対策に求められるロボット技術"，第 2 回 ROBOTEC 

次世代ロボット製造技術展，東京，7 月(2011). 
93. 淺間 一："東日本大震災および原子力発電所事故に活用されるロボット技術"，第

14 回画像の認識・理解シンポジウム (MIRU 2011)，金沢，7 月(2011). 
94. 淺間 一："原子力発電所における事故対応で活用されているロボット技術"，日本

ロボット学会学術講演会「震災対応ロボティクス・シンポジウム」，東京，9 月(2011). 
95. 淺間 一："原子力発電所における事故対応で活用されているロボット技術"，建設

ロボットフォーラム，東京，10 月(2011). 
96. 淺間 一："東日本大震災および原子力発電所事故に活用されるロボット"，第３回

災害に強い ICT を考える TTC ワークショップ，東京，10 月(2011). 
97. 淺間 一："人のモデル化を基盤としたサービスロボティ クス"，次世代医療システ

ム産業化フォーラム，大阪，10 月(2011). 
98. 淺間 一："サービスロボティクス～適応，自律分散，協調～"，TEDxSeeds，横浜，

10 月(2011). 
99. 淺間 一："災害対応ロボットの技術動向と求められるセンシング技術"，第 17 回 

MEMS 講習会「高度防災・防犯システムに向けたマイクロデバイスの課題と最新技



  令和 2 年 11 月 18 日現在 

術」，東京，10 月(2011). 
100. 淺間 一："災害対策のためのロボット技術"，日本機械学会北陸信越支部特別講演

会，富山，10 月(2011). 
101. 淺間 一："産学官での災害対応に向けた活動報告"，2011 国際ロボット展サービス

ロボットビジネスフォーラム 2011「東日本大震災を教訓とした災害対応ロボット

のあり方」，東京，11 月(2011). 
102. 淺間 一："東日本大震災および原子力発電所事故に活用されるロボット"，北海道

大学 GCOE「知の創出を支える次世代 IT 基盤拠点」講演会，札幌，11 月(2011). 
103. 淺間 一："日本のロボット開発はどこへ向かうの～災害・事故対応に求められる

ロボット技術"，読売テクノ・フォーラム第 144 回研究交流会，東京，12 月(2011). 
104. 淺間 一："福島原発事故対応と安全回復への道"，計測自動制御学会安全回復シス

テム部会シンポジウム，東京，12 月(2011). 
105. 淺間 一："東日本大震災及び福島原子力発電所事故におけるロボット技術の適用

と自律分散システムとしての課題"，日本鉄鋼協会計測・制御・システム工学部会第

2 回公開フォーラム，東京，1 月(2012). 
106. 淺間 一："なぜ我々のシステムは脆弱なのか？これからの自律分散システム研究

および技術開発に求められるもの～東日本大震災と福島原子力発電所事故に学ぶ"，
計測自動制御学会自律分散システムシンポジウムパネル討論，神戸，1 月(2012). 

107. 淺間 一："原子力分野におけるロボット技術開発動向と今後の課題"，日本計画研

究所セミナー，東京，2 月(2012). 
108. 淺間 一："東日本大震災および原子力発電所事故対応に活用されるロボット技術

"，日本ロボット学会ヒューマンセントリックロボティクス研究専門委員会講演会，

福岡，2 月(2012). 
109. 淺間 一："東日本大震災および原子力発電所事故対応に活用されるロボット技術

"，精研会ビジネス研究会，東京，2 月(2012). 
110. 淺間 一："災害・事故の現場のニーズに応えられるロボット技術開発"，第 17 回ロ

ボティクスシンポジア／オーバーナイトセッション「東日本大震災および原子力発

電所事故対応から学ぶべきこと」，萩，3 月(2012). 
111. 淺間 一："人を助けるロボット技術"，松本秀峰中等教育学校講演会，松本，5 月

(2012). 
112. 淺間 一："東日本大震災および原子力発電所事故への対応におけるロボット技術

の活用発"，第 18 回 画像センシングシンポジウム，横浜，6 月(2012). 
113. 淺間 一："災害対応ロボットの現状と問題点"，文部科学省新たなロボット研究開

発に関する連絡会，東京，6 月(2012). 
114. 淺間 一："マンマシン系における適応機能とレジリエンス"，日本鉄鋼協会計測・

制御・システム工学部会シンポジウム「人とシステムの信頼構築」，木更津，6 月
(2012). 

115. 淺間 一："原子力分野におけるロボット技術開発動向と今後の課題～原子力発電

所事故への対応に向けて～"，BINET 戦略セミナー，東京，7 月(2012). 
116. 淺間 一："原子力発電所の事故対応におけるロボット技術の活用"，日刊工業新聞

モノづくり日本セミナー，東京，8 月(2012). 
117. 淺間 一："福島原発事故対応で求められるロボット技術・遠隔操作技術"，土木学

会全国大会建設用ロボット委員会研究討論会「未来の土木技術に貢献する建設用ロ

ボットのあり方について－災害対応から学ぶ建設用ロボットがフィールドで活躍

するための条件とは－」"，名古屋，9 月(2012). 
118. 淺間 一："対災害ロボティクス・タスクフォースの活動"，日本機械学会年次大会，

金沢，9 月 (2012). 
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119. 淺間 一："災害対応および原発事故対応におけるロボット技術の活用～開発・導

入のための活動と産学官の動向～"，日刊工業新聞多摩ソーシャルロボットテクノ

ロジー研究会，八王子，9 月 (2012). 
120. 淺間 一："安心・安全技術の現状と基盤化に向けての課題"，第 1 回アジアの安心・

安全に関する技術基盤研究会，東京，1 月 (2013). 
121. 淺間 一："災害・原発事故対応のためのロボット技術～産学官連携による開発と

適用"，計測自動制御学会北海道支部特別講演会，札幌，2 月(2013). 
122. 淺間 一："医療・介護・健康分野で期待されるサービスロボティクス"，神戸市産

業振興財団 2012 年度第２回医工連携人材育成セミナー，神戸，2 月(2013). 
123. 淺間 一："災害対応ロボット最新の開発・活用状況と運用システムのあり方"，日

本計画研究所セミナー，東京，3 月(2013). 
124. 淺間 一："災害対応を中心としたサービスロボットの技術動向と産官学連携"，日

本能率協会サービスロボット技術戦略シンポジウム（災害対策・危険作業ロボット

の技術戦略），東京，3 月(2013). 
125. 淺間 一："災害対応を中心としたサービスロボットの技術動向と産官学連携"，日

本能率協会サービスロボット技術戦略シンポジウム（災害対策・危険作業ロボット

の技術戦略），東京，3 月(2013). 
126. 淺間 一："災害対応および原発事故対応のためのロボット技術開発と運用"，鹿島

建設講演会，東京，4 月(2013). 
127. 淺間 一: "災害対応および原発事故対応のためのロボット技術開発と運用", 日本

設備管理学会関東支部講演会, 東京，5 月(2013). 
128. 淺間 一:"災害対応および原発事故対応のためのロボット技術開発と活用"，IMSI

電子実装工学研究所会員会，東京，6 月(2013). 
129. 淺間 一："ナショナルレジリエンス（防災・減災）におけるロボット技術開発最前

線"，日本計画研究所セミナー，東京，8 月(2013). 
130. 淺間 一："災害対応・減初事故対応のためのロボット技術とフィールドロボティ

クス"，ロボット産業振興会議平成 25 年度定期総会，福岡，8 月(2013). 
131. 淺間 一: "産業競争力懇談会（COCN）災害対応ロボットセンター設立構想プロジ

ェクトの概要", 第 31 回日本ロボット学会学術講演会災害対応ロボティクスシンポ

ジウム, 東京, 9 月(2013). 
132. 淺間 一: "福島原発の教訓", 第 31 回日本ロボット学会学術講演会シンポジウム

「原子力ロボットの記録と提言の最終報告会」, 東京, 9 月(2013). 
133. 淺間 一："災害対応ロボットセンター設立構想", 内閣官房第８回ナショナル・レ

ジリエンス（防災・減災）懇談会，東京, 9 月(2013). 
134. 淺間 一："原発事故対応のためのロボット技術開発と運用"，コミュニティ共創ロ

ボティクスに関するグローバルデザインシンポジウム，東京，9 月(2013). 
135. 淺間 一: "災害対応および原発事故対応のためのロボット技術開発と運用"，先端

建設技術セミナー，東京，10 月(2013). 
136. 淺間 一: "災害対応ロボットと運用システムのあり方"，財団法人安全保障貿易情

報センター(CISTEC)ロボット分科会，東京，10 月(2013). 
137. 淺間 一: "災害対応ロボットに関する産業競争力懇談会(COCN)の提言"，ロボット

ビジネス推進協議会 2013 成果報告会，東京, 11 月(2013). 
138. 淺間 一: "産業競争力懇談会提言における研究開発の考え方"，東京電力福島第一

原子力発電所の廃炉に向けた研究開発計画と基盤研究に関するワークショップ，11
月(2013). 

139. 淺間 一 : "Robot & Remote-Controlled Machine Technology for Response against 
Accident of Nuclear Power Plants toward Decommission(廃炉に向けた原子力発電所事
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故対応のためのロボットおよび遠隔操作機器技術)", 国際画像機器展 2013 国際画

像セミナー，横浜, 12 月(2013). 
140. 淺間 一: "移動知研究の総括と今後の展開",ワークショップ「移動知研究の新展開」，

第 26 回自律分散システム・シンポジウム資料，東京，1 月(2014). 
141. 淺間 一: "経験価値の見える化を用いた共創的技能 e ラーニングサービスの研究と

実証"，第 25 回人工物工学コロキウム「個のケアによるサービスの展開」，柏，3 月
(2014). 

142. 淺間 一："危険作業のためのロボット技術とその社会実装"，電子情報通信学会

2014 年総合大会情報・システム講演論文集 2，新潟，pp. SS-16- SS-17，3 月(2014). 
143. 淺間 一："災害対応および原発事故対応のためのロボット技術開発と運用"，高エ

ネルギー加速器研究機構メカ・ワークショップ，筑波，4 月(2014). 
144. 淺間 一："福島第一原発の廃止措置に向けた課題～ロボットと遠隔操作～"，技術

情報センターセミナー「原子力発電所の廃炉に向けた措置技術ならびに放射能汚染

水・除染に関する技術課題と研究開発・取組み」，東京，4 月(2014). 
145. 淺間 一："最新のロボットの技術動向について－災害対応ロボットの開発と活用

を中心として－"，第 20 回安全保障輸出管理責任者講演会，東京，5 月(2014). 
146. 淺間 一："遠隔操作技術開発に関する課題"，原子力委員会燃料デブリ取り出し方

法に係る勉強会，東京，5 月(2014). 
147. 淺間 一："災害対応のためのロボット技術開発とその活用・運用"，日本機械学会

ロボティクス・メカトロニクス講演会，富山，5 月(2014). 
148. 淺間 一："『災害対応ロボットセンター設立構想』プロジェクトの提言とセンター

の実現に向けて"，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会ワークショ

ップ「産業競争力懇談会：災害対応ロボットセンター設立構想プロジェクトの提言

とセンターの実現に向けて」，富山，5 月(2014). 
149. 淺間 一："福島原発の事故対応および廃止措置のためのロボット技術"，神奈川県

非破壊試験技術交流会，横浜，6 月(2014). 
150. 淺間 一：" COCN（産業競争力懇談会）ロボットセンターについて"，防衛省研究

発表会，東京，6 月(2014). 
151. 淺間 一："国際的な研究開発ネットワークの構築"，福島・国際研究産業都市構想

研究会，福島，6 月(2014). 
152. 淺間 一："原子力発電所の事故対応および廃炉のためのロボット・遠隔操作機器

の開発と適用"，日本溶接協会シンポジウム，東京，6 月(2014). 
153. 淺間 一："災害対応および原発事故対応のためのロボット技術開発と運用"，諏訪

産業集積研究センターロボット講演会，岡谷，7 月(2014). 
154. 淺間 一："原子力発電所の事故対応および廃止措置のためのロボット技術"，東海

大学原子力工学科同窓会・総会，東京，7 月(2014). 
155. 淺間 一："災害対応ロボットセンター構想と福島県におけるロボット産業創造に

ついて"，いわき産学官ネットワーク協会オフタイムサロン，いわき，7 月(2014). 
156. 淺間 一："産業用ロボット技術の最近の動向"，第 171 回安全保障貿易管理委員会，

東京，10 月(2014). 
157. 淺間 一："サービスロボティクスと RT 産業創造"，埼玉ロボットアカデミー，さ

いたま，10 月(2014). 
158. 淺間 一："サービスロボティクス"，第 57 回自動制御連衡講演会 IFAC 特別企画パ

ネル討論「日本がリードする制御の未来」：IFAC World Congress 2023 誘致に向けて，

伊香保，11 月(2014). 
159. 淺間 一："ロボットの社会実装に必要な環境・基盤整備"，ロボット革命実現会議，

東京，12 月(2014). 
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160. 淺間 一："廃止措置における遠隔操作"，廃止措置等基盤研究・人材育成プログラ

ム第 1 回東京大学人材育成セミナー，東京，12 月(2014). 
161. 淺間 一："ロボット・イノベーション"，政策分析ネットワーク「ロボット政策」

シンポジウム，東京，2 月(2015). 
162. 淺間 一："廃止措置における遠隔操作"，廃止措置等基盤研究・人材育成プログラ

ム第 2 回福島人材育成セミナー，福島，2 月(2015). 
163. 淺間 一："遠隔操作技術研究の進め方"，廃止措置等基盤研究・人材育成プログラ

ム ワークショップ，東京，3 月(2015). 
164. 淺間 一："安全・安心な国民生活に向けた福島ロボット開発・実証試験拠点の構想

とそれによる地域産業の活性化"，日本クリーン環境推進機構講演会，東京，3 月
(2015). 

165. 淺間 一："災害対応ロボットの社会実装"，自由民主党ロボット政策推進議員連盟，

東京，3 月(2015). 
166. 淺間 一："ロボット・イノベーション～2020 年へ向けた展望と課題～"，日経 BP

講演会，東京，4 月(2015). 
167. 淺間 一："RT イノベーション"，総務省人工知能・ロボットアドホック会合，東京，

5 月(2015). 
168. 淺間 一："福島原子力発電所の事故対応および廃炉のための遠隔操作・ロボット

技術"，技術情報センターセミナー「原子力発電所廃止措置技術と福島第一原発各

号機の廃炉及び廃棄物処理処分に関する課題と要素技術開発」，東京，6 月(2015). 
169. 淺間 一："社会的問題解決と新たな価値創造のためのサービスロボティクス"，

NEC 中央研究所講演会，川崎，6 月(2015). 
170. 淺間 一："原子力発電所の事故対応および廃炉措置のためのロボット／遠隔操作

技術"，東京大学廃止措置等基盤研究・人材育成プログラム第３回人材育成セミナ

ー，東京，6 月(2015). 
171. 淺間 一："サービスロボティクスにおけるモーションキャプチャ利用"，NAC 3D

セミナー，東京，7 月(2015). 
172. 淺間 一："災害対応ロボットの社会実装に向けたプロジェクトの取り組み"，日本

ロボット学会オープンフォーラム「2014 年度 COCN 災害対応ロボットの社会実装

プロジェクト最終報告」，東京，9 月(2015). 
173. 淺間 一："廃炉遠隔基盤技術"，日本原子力学会秋の大会「福島第一原子力発電所

廃炉検討委員会セッション」，静岡，9 月(2015). 
174. 淺間 一："ロボット技術における今後の動向と最新技術について"，平成 27 年度

旭川機械金属工業振興会特別講演会，旭川，10 月(2015). 
175. 淺間 一："廃炉のためのロボット技術"，日本機械学会動力エネルギーシステム部

門第 25 回セミナー＆サロン「新たなエネルギー供給システムの構築を目指して」，

横浜，11 月(2015). 
176. 淺間 一："日本学術会議 IFAC 分科会活動報告"，第 58 回自動制御連合講演会，神

戸，11 月(2015). 
177. 淺間 一："ロボット技術の研究開発と実用化・事業化に向けての課題"，科学技術

振興機構研究開発戦略センター科学技術未来戦略ワークショップ「ナノ・IT・メカ

統合によるスマート小型ロボット基盤技術」，東京，12 月(2015). 
178. 淺間 一："廃炉に果たすロボット技術の役割とその展望"，日本クリーン環境推進

機構第 8 回講演会「ロボット技術が切り拓く原子力最前線」，東京，12 月(2015). 
179. 淺間 一："サービスロボティクス"，早稲田大学次世代ロボット研究機構キックオ

フシンポジウム，東京，1 月(2016). 
180. 淺間 一："災害対応のためのロボット技術とその社会実装"，大阪大学工業会機械
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工学系技術交流会，東京，2 月(2016). 
181. 淺間 一："福島第一原子力発電所の事故対応および廃止措置におけるロボット技

術の活用と今後の課題"，技術情報センターセミナー「福島第一原発の廃炉に向け

た現状・課題と原子力発電所廃止措置技術」，東京，2 月(2016). 
182. 淺間 一："サービスロボット技術とその社会実装"，エレクトロニクス実装学会第

62 回セミナー，東京，2 月(2016). 
183. 淺間 一："医療・介護・健康分野での活用が期待できるサービスロボット技術"，

神戸国際医療交流財団医工連携人材育成セミナー，神戸，3 月(2016). 
184. 淺間 一："ロボット技術開発とその社会実装"，第 15 回複雑系マイクロシンポジ

ウム，札幌，3 月(2016). 
185. 淺間 一："災害対応のためのロボット技術(RT)とその社会実装"，SIP インフラ維

持管理・更新・マネジメント技術「インフラ維持管理における UAV 技術の活用に

関する検討」公開シンポジウム，東京，3 月(2016). 
186. 淺間 一："サービスロボット技術とその社会実装"，室蘭工業大学蘭岳セミナー，

室蘭，4 月(2016). 
187. 淺間 一："福島原発で期待されるロボット"，日本機械学会ロボティクス・メカト

ロニクス講演会市民向けロボット公開講座「実用化が期待される，いま話題の最新

ロボットたち」，横浜，6 月(2016). 
188. 淺間 一："災害対応のためのロボット技術とその社会実装"，日本ロボット工業会

ロボットビジネス推進協議会・シンポジウム，東京，7 月(2016). 
189. 淺間 一："IFAC 2023 誘致について"，日本政府観光局 MICE 誘致アンバサダープ

ログラムアンバサダーの集い，東京，8 月(2016). 
190. 淺間 一："福島第一原子力発電所の事故対応および廃止措置におけるロボット技

術の活用と今後の課題"，特別講演，建設ロボットシンポジウム，東京，9 月(2016). 
191. 淺間 一："ロボットテクノロジーの現状と未来"，国土交通省政策課題勉強会，東

京，9 月(2016). 
192. 淺間 一："災害対応のためのロボット技術とその社会実装"，三鷹ネットワーク大

学，三鷹，9 月(2016). 
193. 淺間 一："サービスロボティクスの研究開発動向とその社会実装"，IS&I 研究会，

東京，10 月(2016). 
194. 淺間 一："福島第一原子力発電所の事故対応および廃止措置におけるロボット技

術の活用と今後の課題"，いわきモノづくり塾，いわき，11 月(2016). 
195. 淺間 一："福島第一原子力発電所の事故対応および廃止措置におけるロボット技

術の活用と今後の課題"，南相馬相双ものづくり塾，南相馬，11 月(2016). 
196. 淺間 一："主催者が語る 国際会議誘致体験談 IFAC 2023 誘致について"，日本政

府観光局 MICE 誘致アンバサダープログラム国際ミーティングエキスポ，東京，12
月(2016). 

197. 淺間 一："危険作業のためのロボット技術開発とその社会実装"，火力原子力発電

技術協会中部支部講演会，名古屋，12 月(2016). 
198. 淺間 一："サービスロボティクスの研究開発動向とその社会実装"，建築学会 情

報・システム・利用・技術シンポジウム，東京，12 月(2016). 
199. 淺間 一："危険作業のためのロボット技術開発とその社会実装"，石油学会第 47 回

装置研究討論会，東京，12 月(2016). 
200. 淺間 一："経験価値の見える化を用いた共創的技能 e ラーニングサービスの研究

と実証"，日本ノーリフト協会ノーリフトケアフォーラム 2017 in 東京大学，東京，

1 月(2017). 
201. 淺間 一："社会のためのロボティクス～福島原発の廃炉を含む災害対応のための
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ロボット技術とその社会実装～"，東大工学部職員組合文化講演会，東京，1 月(2017). 
202. 淺間 一："ロボット技術の研究開発およびその活用状況と今後の課題について"，

まつど生涯学習大学講座，松戸，2 月(2017). 
203. 淺間 一："脳内身体表現とファースト＆スローダイナミクス"，応用脳科学アカデ

ミー，東京，2 月(2017). 
204. 淺間 一："ロボット技術の研究開発動向とその社会実装"，大林組土木清算技術発

表会，東京，2 月(2017). 
205. 淺間 一："加速するサービス分野におけるロボッ技術とその普及～アフターマー

ケットにおけるサービスロボティクス技術活用の可能性～"，国際オートアフター

マーケット EXPO ブロードリーフセミナー，東京，3 月(2017). 
206. 淺間 一："社会が求めるロボット技術"，高専ロボコンフォーラム 2016，東京，3

月(2017). 
207. 淺間 一："防災および災害対応のためのロボット技術とその社会実装"，日本建設

機械施工協会中国支部通常総会，広島，5 月(2017). 
208. 淺間 一："ロボティクスとその応用分野"，COCN フォーラム「産業界が推進する

Society5.0」，東京，7 月(2017). 
209. 淺間 一："システム科学研究による社会的課題解決：自律分散システム～創発シ

ステム～移動知～身体性システム科学研究の適用可能性"，計測自動制御学会第 23
回創発システム・シンポジウム「創発夏の学校」，茅野，9 月(2017). 

210. 淺間 一："サービスロボティクスの研究開発とその社会実装"，クボタ電気制御系

技術交流会，尼崎，9 月(2017). 
211. 淺間 一："防災および災害対応のためのロボット技術"，先端建設技術セミナー，

東京，10 月(2017). 
212. 淺間 一："ロボット技術の研究開発動向とその社会実装"，東京大学生産技術研究

所未来ロボット基盤技術シンポジウム，東京，10 月(2017). 
213. 淺間 一："人間との協調で広がるサービスロボット可能性"，日本経済新聞社テク

ノロジーインパクト 2030，東京，11 月(2017). 
214. 淺間 一："日本学術会議 IFAC 分科会活動報告：IFAC の現状報告と IFAC World 

Congress 2023"，第 60 回自動制御連合講演会，東京，11 月(2017). 
215. 淺間 一："サービスロボティクスの研究開発とその社会実装"，第 3 回電子デバイ

ス事業化フォーラム，福山，11 月(2017). 
216. 淺間 一："脳内身体表現とファースト＆スローダイナミクス"，応用脳科学アカデ

ミー，東京，11 月(2017). 
217. 淺間 一："社会が求めるサービスロボット技術"，ソフトウェアジャパン 2018，東

京，2 月(2018). 
218. 淺間 一："社会インフラの点検・維持管理のためのロボット技術の最新動向～ド

ローンの開発・利活用を中心として～"，インフラメンテナンス国民会議革新的技

術フォーラム，東京，5 月(2018). 
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度自動化技術振興財団，高度自動化技術振興賞（本賞），1992 年 3 月 4 日 
2. 佐藤雅俊，嘉悦早人，尾崎功一，淺間 一，松元明弘，遠藤 勲：３自由度独立駆
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Chemical Research) for innovative ideas in designing wheel-based omni-directional driving 
mechanism, RoboCup-97 Engineering Challenge Award, 1997 年 8 月 28 日 

5. UTTORI United: RoboCup-98 Japan Open 人工知能学会，優秀賞，1998 年 7 月 16 日 
6. Y. Arai, T. Fujii, H. Asama, H. Kaetsu, I. Endo: “Robust Collision Avoidance in Multi-

Robot Systems - Implementation onto Real Robots -”4th International Symposium on 
Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS ’98), Best Papers Award ，1998 年 5
月 26 日 

7. 淺間 一: 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門，学術業績賞，2001 年

6 月 9 日 
8. 淺間 一，倉林大輔："知的データキャリアを用いたレスキュー支援環境構築の構

想"，ロボティクス・メカトロニクス講演会'00 講演論文集，熊本，５月, pp. 1A1-06-
011 (1)-(2)，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会'2000，ベストポス

ター賞，2001 年 6 月 9 日 
9. 淺間 一: "被災者探索レスキュー用データキャリア（Rescue IDC）"，「先端的，革

新的技術とデザインの調査による人工物の開発」，日本産業デザイン振興会，2002
年グッドデザイン賞（新領域デザイン部門），2002 年 10 月 30 日 

10. Hajime Asama: “4th IFAC Symposium on Intelligent Autonomous Vehicles” , IFAC 
Outstanding Contribution Award, 2003 年 6 月 1 日 

11. 淺間 一: 日本機械学会，フェロー，2004 年 3 月 24 日 
12. 緒方大樹，竹中 毅，淺間 一，上田完次：“二者間の時間的共創の観察とモデル

化” 第 5 回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，SI2004
ベストセッション講演賞，2004 年 12 月 19 日 

13. 杉原智明，川端邦明，嘉悦早人，淺間 一，小菅一弘，三島健稔：“起立・着座動作

支援のための直動アクチュエータ力制御システムの開発” 第 5 回計測自動制御学

会システムインテグレーション部門学術講演会，SI2004 ベストセッション講演賞，

2004 年 12 月 19 日 
14. 斉藤佳奈子，川端邦明，淺間 一，三島健稔，菅原 光明，“テクスチャ特微量を用

いたたんぱく質結晶化状態判定手法～Support Vector Machine による識別実験～” 
第 5 回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，SI2004 ベス

トセッション講演賞，2004 年 12 月 19 日 
15. 齊藤 佳奈子, 川端 邦明, 淺間 一, 三島 健稔, 菅原 光明: “タンパク質結晶化状

態判定の自動化に向けた決定木設計手法”, 第 6 回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，SI2005 ベストセッション講演賞，2005 年 12 月 18 日 
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16. 中後 大輔, 岡田 恵都子, 川端 邦明, 嘉悦 早人, 淺間 一, 三宅 徳久, 小菅 一弘: 
“介護における起立動作支援システムの制御 第 2 報：起立動作時における力制御

方法の検討”, 第 6 回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，

SI2005 ベストセッション講演賞，2005 年 12 月 18 日 
17. 鳴海 拓志, 羽田 靖史, 淺間 一, 辻 邦浩: “映像提示を用いた動線誘導実験の分

析”, 第 6 回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，SI2005 ベ

ストセッション講演賞，2005 年 12 月 18 日 
18. 緒方大樹, 淺間 一: “動的な視覚情報との相互作用を介した歩行の誘導”, 第 6 回

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，SI2005 ベストセッショ

ン講演賞，2005 年 12 月 18 日 
19. 羽田 靖史, 川端 邦明, 淺間 一, 嘉悦 早人, 倉林 大輔: “レスキュー・コミュニケ

ータを用いた被災者探索システム”, 第 6 回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，SI2005 ベストセッション講演賞，2005 年 12 月 18 日 
20. 魚住光成, 村田 篤, 淺間 一: 「サービス工学における満足度のセンシング方法

の一案 -情報提供サービスシシテムの満足度についての考察-」, 第 6 回計測自動

制御学会システムインテグレーション部門講演会，SI2005 ベストセッション講演

賞，2005 年 12 月 18 日 
21. 平田泰久，小菅一弘，淺間 一，嘉悦早人, 川端邦明：“キャスタ特性を有した複数

の人間協調型移動ロボット(DR Helper)と人間との協調による単一物体の搬送究”,
日本ロボット学会誌，vol. 21, no. 7, pp. 80-88，ファナック FA ロボット財団，論文

賞，2006 年 3 月 10 日 
22. D. Chugo, K. Kawabata, H. Okamoto, H. Kaetsu, H. Asama, N. Miyake, K. Kosuge: “Force 

Assistance System for Standing-Up Motion”, Proc. the 9th Int. Conf. on Climbing and 
Walking Robots (CLAWAR 2006), pp.65-70, Brussels, Belgium, The Industrial Robot 
Innovation Award，2006 年 9 月 13 日 

23. 淺間 一: 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門，部門貢献表彰，2007
年 5 月 11 日 

24. 中後大輔, 川端邦明, 嘉悦早人, 淺間 一, 三島健稔: "段差適応型ホロノミック全

方向移動ロボットの開発 第 10 報：複数の車輪情報を用いたスリップ低減化制御

", 第 7 回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，SI2006 優秀

講演賞，2006 年 12 月 16 日 
25. 淺間 一: 日本ロボット学会，フェロー，2008 年 9 月 
26. 淺間 一: 「自律分散型ロボットシステムによる適応機能の実現」，日本機械学会，

船井賞，2009 年 3 月 24 日 
27. 淺間 一: 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門，功績賞，2009 年 5 月

25 日 
28. Y. Tamura, Y. Murai, H. Murakami, H. Asama: “Identification of Types of Obstacles and 

Obstacle Map Building for Mobile Robots”, Proc. of 6th Int. Conf. on Ubiquitous Robots 
and Ambient Intelligence (URAI ‘09), pp. 340-344, Gwangju, Korea, Outstanding Paper 
Award, 2009 年 10 月 30 日 

29. 淺間 一: 計測自動制御学会システムインテグレーション部門，学術業績賞，2010
年 12 月 24 日 

30. 佐藤 貴亮, Alessandro Moro, 山下 淳, 淺間 一: "複数の魚眼カメラと LRF を用いた

重畳型全方位俯瞰画像提示手法の構築", 第 13 回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, SI2012 優秀講演, 2012 年 12 月 20 日. 
31. 淺間 一: 日本ロボット学会功労賞「災害対策ロボット実用化政策の推進」，2013 年

9 月 5 日 
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32. 久保 尭之, 山下 淳, 田中 正行, 片岡 龍峰, 三好 由純, 奥富 正敏, 淺間 一: "魚
眼ステレオカメラを用いたオーロラの 3 次元計測と可視化", 第 14 回計測自動制御

学会システムインテグレーション部門講演会, SI2013 優秀講演賞, 2013 年 12 月 20
日 

33. 久米大将, 藤井浩光, 山下 淳, 淺間 一: "全方位カメラを用いたスケール復元が

可能な水中 Structure from Motion", 2014 年度精密工学会春季大会学術講演会，ベス

トプレゼンテーション賞，2014 年 3 月 20 日 
34. 川西 亮輔, 山下 淳, 金子 透, 淺間 一: "Parallel Line-based Structure from Motion by 

Using Omnidirectional Camera in Textureless Scene", FA 財団，論文賞, 2014 年 12 月 12
日 

35. 安 琪, 石川 雄己, 舩戸 徹郎, 青井 伸也, 岡 敬之, 山川 博司, 山下 淳, 淺間 一: 
"座面高と速度の異なるヒト起立動作における筋シナジー解析", 2015 年度計測自動

制御学会，論文賞, 2015 年 10 月 27 日 
36. Shunsuke Hamasaki, Qi An, Wen Wen, Yusuke Tamura, Hiroshi Yamakawa, Atsushi 

Yamashita, Hajime Asama, Satoshi Shibuya and Yukari Ohki: "Evaluating Effect of Sense of 
Ownership and Sense of Agency on Body Representation Change of Human Upper Limb", 
2015 International Symposium on Micro-Nano Mechatronics and Human Science 
(MHS2015), Best Poster Award, 2015 年 11 月 25 日 

37. Hiromitsu Fujii, Atsushi Yamashita and Hajime Asama: "Boosting-based Visualization of 
Concrete Defects for Hammering Inspection", 6th International Conference on Advanced 
Mechatronics (ICAM2015), ICAM2015 Best Paper, 2015 年 12 月 8 日 

38. 河野 仁, 田村 雄介, 山下 淳, 淺間 一: "ロボットシステム内電装系のための分散

協調型故障診断システム", 第 16 回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，SI2015 優秀講演賞，2015 年 12 月 16 日 
39. 淺間 一:日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門，部門貢献表彰，2016 年

6 月 9 日 
40. Qi An, Hiroshi Yamakawa, Atsushi Yamashita, Hajime Asama: "Temporal Structure of 

Muscle Synergy of Human Stepping Leg During Sit-towalk Motion", the 14th International 
Conference on Intelligent Autonomous Systems (IAS-14), Best Conference Paper Award 
Finalist, 2016 年 7 月 5 日 

41. Rin Minohara, Wen Wen, Shunsuke Hamasaki, Takaki Maeda, Qi An, Yusuke Tamura, 
Hiroshi Yamakawa, Atsushi Yamashita and Hajime Asama: "How Anticipation for the Sense 
of Agency Affects Readiness Potential", 2016 International Symposium on Micro-Nano 
Mechatronics and Human Science (MHS2016), Best Poster Award, 2016 年 11 月 30 日 

42. 藤井 浩光, 杉本 和也, 山下 淳, 淺間 一: "遠隔操作ロボットのための複数 RGB-D
センサを用いた半隠消映像のオンライン生成", FA 財団論文賞, 2016 年 12 月 09 日 

43. 禹 ハンウル, 池 勇勳, 河野 仁, 田村 雄介, 黒田 康秀, 菅野 崇, 山本 康典, 山
下 淳, 淺間 一: "車線変更推定法および人工ポテンシャル法を用いた他車の走行軌

道予測", 第 17 回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講演論

文集（SI2016）, SI2016 優秀講演賞, 2016 年 12 月 18 日 
44. 粟島 靖之, 小松 廉, 藤井 浩光, 田村 雄介, 山下 淳, 淺間 一: "ロボット遠隔操作

のための 3 次元測域センサを用いた俯瞰映像上での障害物提示", 第 17 回計測自動

制御学会システムインテグレーション部門講演会講演論文集（SI2016）, SI2016 優

秀講演賞, 2016 年 12 月 18 日 
45. 小松 廉, 藤井 浩光, 田村 雄介, 山下 淳, 淺間 一: "複数台のカメラとレーザ測域

センサによる人工物の幾何情報を考慮した任意視点映像生成", 第 17 回計測自動制

御学会システムインテグレーション部門講演会講演論文集（SI2016）, SI2016 優秀

講演賞, 2016 年 12 月 18 日 
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46. Tsubasa Goto, Sarthak Pathak, Yonghoon Ji, Hiromitsu Fujii, Atsushi Yamashita and Hajime 
Asama: "Spherical Camera Localization in Man-made Environment Using 3D-2D Matching 
of Line Information", International Workshop on Advanced Image Technology 2017 
(IWAIT2017), Best Paper Award, 2017 年 1 月 10 日 

47. 藤井 浩光, 山下 淳, 淺間 一: "打音検査のための自動校正機能を備えた自動変状

診断アルゴリズム", 日本機械学会賞（論文）, 2017 年 4 月 20 日. 
48. Hajime Asama: Outstanding Service Award, IFAC, 2017 年 7 月 8 日. 
49. 奥村有加里, 藤井浩光, 山下 淳, 淺間 一: "屈折を用いたスケール復元可能な

Structure from Motion のための初期値フィルタリングによる全体最適化", 日本ロボ

ット学会 研究奨励賞, 2017 年 09 月 13 日. 
50. 竹内 彰, 藤井 浩光, 山下 淳, 田中 正行, 片岡 龍峰, 三好 由純, 奥富 正敏, 淺

間 一: "複数視点魚眼映像によるオーロラの発生原理を考慮した 3 次元形状計測と

可視化", 計測自動制御学会システムインテグレーション部門研究奨励賞, 2017 年

12 月 21 日. 
51. 淺間 一: 日本機械学会，創立 120 周年記念功労者表彰，2017 年 11 月 17 日. 
52. 竹内 彰, 藤井 浩光, 山下 淳, 田中 正行, 片岡 龍峰, 三好 由純, 奥富 正敏, 淺

間 一: "複数視点魚眼映像によるオーロラの発生原理を考慮した 3 次元形状計測と

可視化", 計測自動制御学会システムインテグレーション部門若手奨励賞, 2017 年

12 月 21 日. 
53. Hajime Asama: IEEE Fellow, IEEE, 2018 年 1 月 1 日. 
54. 淺間 一，原 辰次: "第 22 回 国際自動制御連盟世界大会", 日本政府観光局平成

29 年度国際会議誘致・開催貢献賞（誘致の部），2018 年 2 月 28 日. 
55. 後藤 翼, Sarthak Pathak, 池 勇勳, 藤井浩光, 山下 淳, 淺間 一: "人工物環境に

おける全天球カメラの位置姿勢推定のための直線特徴に基づく 3D-2Dマッチング", 
精密工学会研究奨励賞, 2018 年 3 月 16 日. 

56. 淺間 一: 日本機械学会賞（技術功績）「サービスロボティクスとその応用による社

会貢献」，2018 年 4 月 19 日. 
57. 竹内 彰, 藤井浩光, 山下 淳, 田中正行, 片岡龍峰, 三好由純, 奥富正敏, 淺間 

一: "魚眼ステレオカメラを用いた全天周時系列画像からのオーロラ 3 次元計測", 
日本機械学会賞（論文）, 2018 年 4 月 19 日. 

58. 後藤 翼, Sarthak Pathak, 池 勇勳, 藤井 浩光, 山下 淳, 淺間 一: "人工物環境にお

ける全天球カメラの位置姿勢推定のための直線特徴に基づく 3D-2D マッチング", 
FA 財団論文賞, 2018 年 12 月 14 日.  

59. 淺間 一: 計測自動制御学会システムインテグレーション部門 部門貢献表彰, 2018
年 12 月 14 日.  

60. Sarthak Pathak, Alessandro Moro, Hiromitsu Fujii, Atsushi Yamashita and Hajime Asama: 
"Spherical Video Stabilization by Estimating Rotation from Dense Optical Flow Fields", 
Journal of Robotics and Mechatronics Best Paper Award 2018, 2018 年 12 月 17 日.  

61. 水野 秀哉, 筑紫 彰太, 藤井 浩光, 田村 雄介, 永谷 圭司, 山下 淳, 淺間 一: "遠
隔操作ロボット走行時における機体の姿勢変化による転倒回避", 第 19 回計測自動

制御学会システムインテグレーション部門講演会（SI2018）, SI2018 優秀講演賞, 
2019 年 03 月 05 日.  

62. 池 勇勳, 山下 淳, 梅田 和昇, 淺間 一: "人工物環境における直線情報を用いたカ

メラの外部パラメータ推定法", 第 19 回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（SI2018）, SI2018 優秀講演賞, 2019 年 03 月 05 日.  
63. 樋口 寛, 藤井 浩光, 谷口 敦史, 渡辺 正浩, 山下 淳, 淺間 一: "テクスチャレス環

境の 3 次元計測のための奥行情報を考慮したスペックル移動推定", 第 19 回計測自
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動制御学会システムインテグレーション部門講演会講演論文集（SI2018）, SI2018 優

秀講演賞, 2019 年 03 月 05 日. 
64. Xiaorui Qiao, Atsushi Yamashita and Hajime Asama: "3D Reconstruction for Underwater 

Investigation at Fukushima Daiichi Nuclear Power Station Using Refractive Structure from 
Motion", FDR2019 Selected Paper, 2019 年 09 月 25 日.   

65. Jun Younes Louhi Kasahara, Hiromitsu Fujii, Atsushi Yamashita and Hajime Asama: 
"Complementarity of Sensors and Weak Supervision for Defect Detection in Concrete 
Structures", SII2020 Best Paper Award 受賞, 2020 年 01 月 14 日. [賞状]  

66.  
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特許・実用新案 
国内特許 
1. 遠藤 勲，蛭田文治，岩谷福雄，鈴木新平，高地光一，長棟輝行，淺間 一，辨野

義己：生菌数測定方法，出願番号：S62-288686，公開番号：H01-128781，登録番号：
1903389 

2. 淺間 一，福田敏男，遠藤 勲，長棟輝行：細胞認識方法，出願番号：H01-116393，
公開番号：H02-294881，登録番号：2101875 

3. 遠藤 勲，長谷川秀行，久津野孝夫，春日里佳，鈴木新平，岩谷福雄，長棟輝行，

淺間 一，辨野義己：生菌数測定・菌種同定システム，出願番号：H03-084739，公

開番号：H04-293497，登録番号：2957301 
4. 辨野義己，長谷川秀行，久津野孝夫，春日里佳，鈴木新平，岩谷福雄，長棟輝行，

淺間 一，遠藤 勲：大腸菌およびサルモネラ用選択培地，出願番号：H03-144116，
公開番号：H04-346780 

5. 辨野義己，長谷川秀行，久津野孝夫，春日里佳，鈴木新平，岩谷福雄，長棟輝行，

淺間 一，遠藤 勲：サルモネラ用選択培地，出願番号：H03-144117，公開番号：
H04-346781 

6. 遠藤 勲，辨野義己，長谷川秀行，久津野孝夫，春日里佳，鈴木新平，岩谷福雄，

長棟輝行，淺間 一：黄色ブドウ球菌の生菌数測定方法，出願番号：H03-144118，
公開番号：H04-346782，登録番号：2957312 

7. 遠藤 勲，長棟輝行，淺間 一，辨野義己，石井忠浩，春日里佳：生菌数推定方法，

出願番号：H04-296408，公開番号：H06-113887 
8. 蛭田文治，岩谷福雄，鈴木新平，高地光一，遠藤 勲，長棟輝行，淺間 一，辨野

義己：生菌数測定装置，出願番号：H05-140215，公開番号：H06-181743，登録番号：
2588113 

9. 遠藤 勲，淺間 一，嘉悦早人，佐藤雅俊，尾崎功一，松元明弘：全方向移動車の

駆動伝達機構，出願番号：H06-228738，公開番号：H08-067268，登録番号：3093580 
10. 淺間 一，遠藤 勲，嘉悦早人，琴坂信哉，宮尾 栄，中村 敦：データ・キャリ

ア・システム，出願番号：H06-301373，公開番号：H08-138018 
11. 淺間 一，嘉悦早人，鈴木昭二，新井義和，琴坂信哉，遠藤 勲：センサ・システ

ム，出願番号：H08-271759，公開番号：H09-171599，登録番号：3474372 
12. 淺間 一，嘉悦早人，遠藤 勲，下条喜信，阪口 勲：ユーザ適応型可変環境シス

テム，出願番号：H09-308809，公開番号：H11-143828 
13. イゴール・ユーゲニエヴィッチ・パロムトチ，淺間 一，遠藤 勲：スプライン補

間による移動経路制御方法，出願番号：H11-234531，公開番号：2001-060112，登録

番号：3394472 
14. 淺間 一，嘉悦早人，遠藤勲，佐藤雅俊：全方向移動車用車輪，出願番号：2000-

002907，公開番号：2001-191704，登録番号：3421290 
15. 淺間 一，嘉悦早人，遠藤 勲，山下 淳，金沢竜也：段差乗り越え可能な全方向

移動車，出願番号：2000-064142，公開番号：2001-253364，登録番号：3559826 
16. 淺間 一，嘉悦早人，川端邦明，小菅一弘，平田泰久：移動ロボットの移動制御方

法，出願番号：2000-064209，公開番号：2001-255939，登録番号：3719585 
17. 淺間 一，倉林大輔：データ・キャリア・システムを用いた支援システム，出願番

号：2000-136551，公開番号：2001-320781 
18. 遠藤 勲，淺間 一，嘉悦早人：知的制御杖，出願番号：2000-152455，公開番号：

2001-327313 
19. 遠藤 勲，淺間 一，嘉悦早人：知的玩具，出願番号：2000-152469，公開番号：2001-

327766 
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20. 日下部守昭，淺間 一，遠藤 勲，倉林大輔，戎崎俊一：生体個体情報管理システ

ム及び方法，出願番号：2000-290919，公開番号：2002-095638 
21. 淺間 一，國光 智：コンテナ位置検出装置，出願番号：2001-091911，公開番号：

2002-104771 
22. 淺間 一，イゴール・パロムトチック：移動体の目標位置教示方法，移動制御方法，

光誘導方法および光誘導システム，出願番号：2001-197897，公開番号：2002-082720 
23. 淺間 一，川端邦明，嘉悦早人，小菅一弘，平田泰久：直動アクチュエータユニッ

ト，出願番号：2003-119930，公開番号：2004-326417 
24. 國光 智，淺間 一，川端邦明，三島健稔：画像処理におけるテンプレートマッチ

ング処理方法と処理装置，出願番号：2003-408243，公開番号：2005-173649，登録

番号：3883124 
25. 川端邦明，淺間 一，齊藤佳奈子，國光 智，三島健稔：タンパク質結晶化状態判

定方法およびそのシステム，出願番号：2003-172898，公開番号：2005-009949，登

録番号：4300327(2009.5.1) 
26. 淺間 一，森本敦史，西村将臣：行動分析方法及びシステム，出願番号：2004-089532，

公開番号：2005-275912 
27. 川端邦明，淺間 一，高橋六徳，齊藤佳奈子，三島健稔：タンパク質溶液の析出物

を判定する方法及びシステム，出願番号：2005-157108，公開番号：2006-258785 
28. 川端邦明，伊東大輔，羽田靖史，嘉悦早人，淺間 一，雄谷誠祐：自己位置推定シ

ステムおよび自己位置推定方法，出願番号：2005-167550，公開番号：2006-343881 
29. 淺間 一，森下壮一郎，三島健稔：情報提示システム，出願番号：2005-187155，公

開番号：2007-006393 
30. 川端邦明，齊藤佳奈子，菅原光明，淺間 一，三島健稔，大志茂純，大塚知恵：タ

ンパク質結晶化状態判別システムおよびその方法，出願番号：2005-231682，公開番

号：2007-045663 
31. 川端邦明，齊藤佳奈子，三島健稔，淺間 一，菅原光明：タンパク質溶液の電子画

像から結晶化状態判定の対象となる領域を抽出する方法及び装置，出願番号：2006-
324068，公開番号：2008-139101 

32. 川端邦明，小森雄太，三島健稔，淺間 一，竹田 景：標本の分析方法およびそれ

を利用した針状領域の分析装置，出願番号：2007-115157，公開番号：2008-268150 
33. 村上弘記，淺間 一，池本有助，鈴木伸吾：パッシブ型 RFID センサ，出願番号：

2007-233182，公開番号：2009-64346 
34. 野末 晃，三村洋一，小幡克実，茶山和博，山下 淳，淺間 一，岡本浩幸，モロ 

アレサンドロ：建設機械に搭載される俯瞰画像表示装置におけるカメラのキャリブ

レーション方法及びその結果を用いた俯瞰画像表示装置，出願番号：2013-212868，
特開 2015-75426(2015.4.20) 

35. 小幡克実，藤岡 晃，渋谷光男，野末 晃，三村洋一，茶山和博，山下 淳，淺間 

一，岡本浩幸，アレサンドロ モロ：建設機械用俯瞰画像表示装置，出願番号：2014-
026266，登録番号：6256874(2017.12.15) 

36. 稲邑哲也，淺間 一，太田 順，大内田 裕，出江 紳一：リハビリテーション支

援装置及びリハビリテーション支援装置の作動方法，出願番号：2013-178885，登録

番号：6381097(2018.8.10) 
37. 小幡克実，藤岡 晃，渋谷光男，野末 晃，三村洋一，茶山和博，山下 淳，淺間 

一，岡本浩幸，モロ アレサンドロ：建設機械用俯瞰画像表示装置，出願番号：2014-
026286，登録番号：6433664(2018.11.16) 

38.  
39. 高橋悠輔，山下 淳，淺間 一，藤井浩光，ルイ笠原 純ユネス：構造物の点検方
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法，出願番号：2017-218004，登録番号：6506817(2019.4.5) 
40. 山下 淳，岩滝宗一郎，藤井浩光，淵田正隆，アレサンドロ モロ，淺間 一，久禮

一樹：作業車両の表示システム及び生成方法，出願番号：2018-27202，特開 2019-
145953 

41. 山下 淳，淺間 一，藤井浩光，孫 蔚，塚本 卓，久禮一樹：作業車両の表示シ

ステム，出願番号 2016-183144，特開 2018-50119(2018.3.29) 
42.  
43.  
44. 山下 淳，淺間 一，永谷圭司，田村雄介，藤井浩光，粟島靖之，山本新吾，千葉

拓史，坂井郁也：評価装置，評価方法，およびプログラム，出願番号：2018-107026 
45. 山下 淳，淺間 一，田村雄介，藤井浩光，粟島靖之，山本新吾，千葉拓史，坂井

郁也：俯瞰映像提示システム，出願番号：2018-107239 
46. 千葉拓史，山本新吾，山内統広，淺間 一，山下 淳，永谷圭司，筑紫彰太，田村

雄介，山川博司，藤井浩光：含水比推定方法，コーン指数推定方法、含水比推定シ

ステム及び車両：出願番号 
47. 千葉拓史，山本新吾，山内統広，淺間 一，山下 淳，永谷圭司，筑紫彰太，田村

雄介，山川博司，藤井浩光：含水比推定方法，コーン指数推定システム，車両及び

無人航空機：出願番号 
48. 千野雅紀，山下 淳，包 潤秋，小松 簾，ミヤグスク・リオス レナート，淺間 一：

自己位置推定システム、及び建設機械位置推定システム：出願番号 
 
 
海外特許 
（米国） 
1. 淺間 一，遠藤 勲，嘉悦早人，琴坂信哉，宮尾 栄，中村 敦：データ・キャリ

ア・システム，出願番号：08/555592，登録番号：5929778 
2. 淺間 一，嘉悦早人，鈴木昭二，新井義和，琴坂信哉，遠藤 勲：センサ・システ

ム，出願番号：08/663908，登録番号：5819008 
3. 淺間 一，嘉悦早人，遠藤勲，下条喜信，阪口 勲：ユーザ適応型可変環境システ

ム，出願番号：09/080461 
4. 淺間 一，嘉悦早人，川端邦明，小菅一弘，平田泰久：移動ロボットの移動制御方

法，出願番号：09/657084，登録番号：6453212 
5. 淺間 一，倉林大輔：データ・キャリア・システムを用いた支援システム，出願番

号：09/851986，登録番号：6960986 
6. 淺間 一，イゴール・パロムトチック：移動体の目標位置教示方法，移動制御方法，

光誘導方法および光誘導システム，出願番号：09/893653，登録番号：6629028 
7. 日下部守昭，淺間 一，遠藤 勲，倉林大輔，戎崎俊一：生体個体情報管理システ

ム及び方法，出願番号：09/960983 
8. 淺間 一，川端邦明，嘉悦早人，小菅一弘，平田泰久：直動アクチュエータユニッ

ト，出願番号：10/830040，登録番号：7081731 
9. 淺間 一，森本敦史，西村将臣：行動分析方法及びシステム，出願番号：11/088839，

公開番号：米国 2005/254687A1，登録番号：7486800 
10. 淺間 一，國光 智：コンテナ位置検出装置，出願番号：09/911728 
11. 川端邦明，小森雄太，三島健稔，淺間 一，竹田 景：標本の分析方法およびそれ

を利用した針状領域の分析装置，出願番号：12/047186 
（中国） 
12. 淺間 一，國光 智：コンテナ位置検出装置，出願番号：1141005.1，登録番号：
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1141005.1 
（国際出願） 
13. 川端邦明，淺間 一，齊藤佳奈子，國光 智，三島健稔：タンパク質結晶化状態判

定方法およびそのシステム，出願番号：日本 2004/008827，公開番号：国際出願
2005/022166A 

（香港） 
14. 淺間 一，國光 智：コンテナ位置検出装置，出願番号：2104410.2，登録番号：

1042882 
（ヨーロッパ） 
15. 川端邦明，小森雄太，三島健稔，淺間 一，竹田 景：標本の分析方法およびそれ

を利用した針状領域の分析装置，出願番号：8250902.7，公開番号：ヨーロッパ
1986155A2 

（マレーシア） 
16. 淺間 一，國光 智：コンテナ位置検出装置，出願番号：PI20013482，登録番号：

マレーシア-133480-A 
（スウェーデン） 
17. 淺間 一，國光 智：コンテナ位置検出装置，出願番号：0102622-8 
（シンガポール） 
 
国内実用新案 
1. 淺間 一，鈴木新平，蛭田文治，岩谷福雄，高地光一，遠藤 勲，長棟輝行，辨野

義己：チップ個別取出装置，出願番号：S63-038979，公開番号：H01-141466 
2. 鈴木新平，蛭田文治，岩谷福雄，高地光一，遠藤 勲，長棟輝行，淺間 一，辨野

義己：マイクロプレ－ト用カセット，出願番号：S63-038980，公開番号：H01-142698 
3. 鈴木新平，蛭田文治，岩谷福雄，高地光一，遠藤 勲，長棟輝行，淺間 一，辨野

義己：マイクロプレ－ト，出願番号：S63-038981，公開番号：H01-151840 
4. 鈴木新平，蛭田文治，岩谷福雄，高地光一，遠藤 勲，長棟輝行，淺間 一，辨野

義己：分注希釈撹拌装置，出願番号：S63-038982，公開番号：H01-141467 
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社会的貢献 
所属学会 

国際学会 
 The Institute of Electrical and Electornics Engineers (IEEE) 
 International Federation of Automatic Control (IFAC) 
 International Society for Intelligent Autonomous Systems (IAS) 
国内学会 
 日本機械学会 (RSJ) 
 日本ロボット学会 (JSME) 
 計測自動制御学会 (SICE) 
 精密工学会 (JSPE) 
 システム制御情報学会 (ISCIE) 
 情報処理学会 (IPSJ) 
 人工知能学会 (JSAI) 
 電気学会 (IEEJ) 
 電子情報通信学会 (IEICE) 
 日本設計工学会 (JADE) 
 ライフサポート学会 (LSE) 
 サービス学会 
 日本ロボット工業会 (JARA) 

 
学協会役員等 

国際学会 
 IEEE Robotics and Automation Society Administrative Committee (AdCom), Member 

(2007-2009) 
 IFAC (International Federation of Automatic Control) Technical Committee on Intelligent 

Autonomous Vehicles, Vice Chair (1999-2002, 2005-2008), Chair (2002-2005) 
 IEEE Robotics and Automation Society Japan Chapter, Chair (2006-2007) 
 IFAC (International Federation of Automatic Control) Coordinating Committee on 

Transportation and Vehicle Systems (CC7), Vice Chair (2005-2011), Chair (2011-) 
 International Society for Intelligent Autonomous Systems, President elect (2012-2014), 

President (2014-) 
 IFAC (International Federation of Automatic Control) President-Elect (2017-), Executive 

Board, Chair (2017-). 
国内学会 
 ロボット革命イニシアティブ協議会： ロボット革命イニシアティブ協議会, 評議

員 (2017) 
 ロボット革命イニシアティブ協議会： 評議会, 評議員 (2015) 
 日本ロボット学会，副会長 (2011-2012)，評議員（1996-1998, 2001-2002, 2006-2007），

会誌担当理事 (2004-2005)，企画担当理事 (1999-2000) 
 日本機械学会，企画担当理事 (2014)，編集担当理事 (2015)，評議員（代表会員） 

(2009-2010)，代議員 (1995-1997)，商議員 (1994-1997) 
 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門，部門長 (2007)，副部門長 (2006)，

技術委員会委員長 (1997)，技術委員会副委員長 (1996)，運営委員会委員長 (2007)，
運営委員会委員 (1995-1996, 2006, 2008-2009, 2013-2014)，企画委員会委員長 (2007)，
企画委員会委員 (2006, 2008-2009, 2013-2014)，アドバイザリーボード委員 (2010-
2012) 
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 日本機械学会医工学テクノロジー推進会議，委員長 (2011-2013) 
 計測自動制御学会システム情報部門自律分散システム部会，顧問 (2006-)，主査 

(2003)，副主査 (2002)，委員 (1998-2001) 
 サービス学会，理事 (2013) 
 
学術誌編集委員等 

欧文誌 
 Journal of Intelligent Service Robotics, Springer, Editor (2005-) 
 Journal of Advanced Computational Intelligence and Intelligent Informatics, Fuji 

Technology Press, Editor (2005-2010) 
 Journal of Field Robotics, Wiley Blackwell, Associate Editor (2006-) 
 Advanced Robotics, Brill, Associate Editor (1995-1997) 
 Journal of Robotics and Autonomous Systems, Elsevier, Associate Editor (2010-) 
 Control Engineering Practice, Elsevier, Associate Editor (2012-) 
 Annual Reviews in Control, Editorial Board Member (2016-) 
和文誌 
 ロボット学会会誌編集委員会，委員 (1991-1992)，副委員長 (2004)，委員長 (2005) 
 ロボット学会会誌編集委員会論文査読小委員会，副委員長 (2003)，委員長 (2004) 
 日本機械学会論文誌編集委員会，委員 (2002-2003) 
 ロボット学会新版ロボット工学ハンドブック編集委員会，委員 (2001-2005) 
 ロボット学会欧文誌編集委員会，委員 (1995-1996) 
 日本機械学会，校閲委員 (1995) 
 近代科学社ロボット制御学ハンドブック編集委員会，委員 (2013-) 

 
学協会委員会・研究会 

国内学会 
 日本ロボット学会広域災害対応に関する技術基盤調査研究委員会，委員長 (2013-) 
 日本ロボット学会原子力ロボット記録委員会，委員 (2013-) 
 日本ロボット学会論文賞選考委員会，委員 (1995, 2004, 2005, 2007)，幹事 (1999-

2000) 
 計測自動制御学会システムインテグレーション部門スワームロボティクス部会，顧

問 (2014-)，スワームロボティクス調査研究会，顧問 (2010-2013) 
 計測自動制御学会システムインテグレーション部門 RT システムインテグレーショ

ン部会，委員 (2003-) 
 計測自動制御学会システムインテグレーション部門ユニバーサルデザイン部会，委

員 (2001, 2003-)，副主査 (2002) 
 計測自動制御学会システムインテグレーション部門レスキュー工学部会，委員 

(2002-) 
 計測自動制御学会システムインテグレーション部門活火山エリア向け遠隔ロボッ

ト技術調査研究会，委員 (2010-) 
 計測自動制御学会 RT ミドルウェア普及調査研究専門委員会，委員 (2005-2006) 
 精密工学会ライフサイクルエンジニアリング専門委員会，委員 (2001-) 
 日本機械学会表彰部会，委員 (2009-2010) 
 日本機械学会国際連携委員会，委員 (2009-2010) 
 日本機械学会船井学術賞・船井研究奨励賞選考委員会，委員 (2010) 
 第 28 回日本医学会総会展示つくる WG，委員 (2008-2010) 
 計測自動制御学会，国際委員会委員 (2002-2003, 2007-2009) 
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 計測自動制御学会システム情報部門 SMC 国内委員会，委員 (2000-2007) 
 計測自動制御学会 RT ミドルウェア普及調査研究専門委員会，委員 (2005-2006) 
 日本機械学会 RC211 研究分科会，委員 (2003-2004) 
 日本機械学会遠隔操作技術知能化研究会，委員 (2001-2003) 
 日本ロボット学会実用化技術賞選考委員会，委員 (1995, 2002) 
 計測自動制御学会先端融合部門運営委員会，委員 (2002) 
 日本機械学会 RC194 研究分科会，委員 (2001-2002) 
 日本機械学会 RC175 研究分科会，委員 (1999-2000) 
 日本機械学会遠隔操作技術高度化研究会，委員 (1998-2000) 
 日本機械学会 RC155 研究分科会，委員 (1997-1998) 
 日本機械学会 RC139 研究分科会，委員 (1995-1996) 
 日本機械学会コンピュテーショナル・インテリジェンス研究分科会委員，幹事 

(1994-1996) 
 日本機械学会 RC123 研究分科会，委員 (1993-1994) 
 日本機械学会 RC106 研究分科会，委員 (1991-1992) 
 日本機械学会産業・化学機械委員会，運営委員 (1990) 
 日本機械学会 RC94 研究分科会，委員 (1989-1990) 

 

会議責任者，委員等 

国際学会 
 International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems, Advisory 

Committee, Chair (2002-)  
 Int. Conf. on Field and Service Robotics, Permanent Program Committee, Program 

Committee, Member (2003-) 
 IEEE/RSJ Int. Conf. on Intelligent Robots and Systems, Steering Committee, Member 

(2004-) 
 3rd International Symposium on Swarm Behavior and Bio-Inspired Robotics (SWARM 

2019), Advisory Committee, Member, Nov. 
 2019 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2019), 

Organizing Committee, General Co-Chair, Nov. 
 12th IFAC Conference on Control Applications in Marine Systems, Robotics, and Vehicles 

(CAMS), Advisory Committee, Member, Sep. 
 1st IFAC Workshop on Robot Control (WROCO), Advisory Committee, Member, Sep.12th 

Conference on Field and Service Robotics (FSR 2019), Advisory Board, Member, Aug. 
 2019 IEEE International Conference on Advanced Robotics and Mechatronics (ARM 2019), 

Program Chair, July 
 International Topical Workshop on Fukushima Decommissioning Research (FDR 2019), 

Organizing Committee, Member, May 
 2019 IEEE/SICE International Conference on System Integration (SII2019), Advisory 

Committee, Member, Jan. 
 12th IFAC Symposium on Robot Control (SYROCO 2018), International Program 

Committee, Member 
 2018 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2018), 

Organizing Committee, General Co-Chair 
 2018 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2018), 

Organizing Committee, General Co-Chair 
 15th Int. Conference on Intelligent Autonomous Systems (IAS-15), Steering Committee, 

Member 
 The 2nd International Symposium on Embodied-Brain Systems Science (EmboSS 2018), 

Executive Committee, Member 
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 2017 IEEE/SICE International Symposium on System Integration (SII 2017), Technical 
Program Chair (2017) 

 2017 IEEE International Conference on Multisensor Fusion and Integration for Intelligent 
Systems (MFI 2017), Regional Co-Chair (Asia/Oceania) (2017) 

 17th International Conference on Control, Automation, and Systems (ICCAS 2017), 
International Program Committee, Member 

 2017 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2017), 
International Program Committee, Member 

 18th International Conference on Advanced Robotics (ICAR 2017), Program Co-Chaor 
 17th International Conference on Control, Automation, and Systems (ICCAS 2017), 

International Program Committee, Member (2017) 
 The 20th World Congress of the International Federation of Automatic Control (IFAC2017), 

International Program Committee, Editor (CC7) (2017) 
 2016 IEEE Int. Conf. on Roboitcs and Biomimetics (ROBIO 2016), Industrial-Government-

Academic Cooperation Chair (2016) 
 The 1st Int. Symp. on Embodied-Brain Systems Science (EmboSS 2016), General Chair 

(2016) 
 2016 IEEE Int. Conf. on Mechatronics and Automation (ICMA 2016), Organizing 

Committee, Member (2016) 
 4th International Conference on Serviceology (ICServ2016), General Co-Chair (2016) 
 2016 IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA 2016), Robotics 

Challenges Co-Chairs (2016) 
 2015 IEEE Workshop on Advanced Robotics and its Social Impacts (ARSO 2015), Program 

Co-Chair (2015) 
 6th Int. Conf. on Advanced Mechatronics (ICAM2015), Advisory Committee, Member 

(2015) 
 The First International Symposium on Swarm Behavior and Bio-Inspired Robotics (SWARM 

2015), Advisory Committee, Member (2015) 
 Japan-China-Korea Joint Robotics Workshop, World Robot Conference 2015, Japanese 

Delegate, Chair (2015) 
 13th Int. Conf. on Intelligent Autonomous Systems (IAS-13), Steering Committee, Member 

(2014) 
 2014 IEEE Int. Conf. on Mechatronics and Automation (ICMA 2014), Organizing 

Committee, Member (2014) 
 2nd Int. Conf. on Serviceology (ICServe 2014), International Program Committee, Member 

(2014) 
 2014 IEEE Int. Conf. on Roboitcs and Biomimetics (ROBIO 2014), Program Co-Chair 

(2014) 
 11th Int. Conf. on Ubiquitous Robots and Ambient Intelligence (URAI2014), International 

Program Committee, Member (2014) 
 2014 Korea-Japan Workshop on Information, Communication and Robotics Technology for 

Social Innovation and Resilience, Organizaer (2014) 
 2013 IEEE/RSJ Inter. Conf. on Intelligent Robots and Systems (IROS 2013), Organized 

Session Chair, Associate Editor (2013) 
 8th IFAC Symposium on Intelligent Autonomous Vehicles (IAV 2013), IPC Committee, 

Member (2013) 
 2013 IEEE Int. Conf. on Mechatronics and Automation (ICMA 2013), Genaral Co-chair 

(2013) 
 The 1st International Conference of Serviceology (ICServ 2013), Program Committee, 

Member (2013) 
 10th International Conference on Ubiquitous Robots and Ambient Intelligence (URAI2013), 

International Program Committee, Member (2013) 
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 2012 International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS 2012), 
Advisory Committee, Member (2012) 

 2012 12th International Conference on Control,, Automation and systems (ICCAS 2012), 
Regional Program Co-Chair (2012) 

 2012 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2012), 
General Co-Chair (2012) 

 2012 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2012), 
Associate Editor (2012) 

 2012 IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (ROBIO 2012), Program 
Co-chair (2012) 

 2012 10th IEEE Int. Symp. On Safety, Security, and Rescue Robotics (SSRR 2012), Program 
Committee, member (2012) 

 2012 9th International Conference on Ubiquitous Robots and Ambient Intelligence 
(URAI2012), Program Co-chair (2012) 

 2011 IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA 2011), Regional 
Program Chair (2011) 

 2011 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2011), 
Program Chair (2011) 

 8th International Conference on Ubiquitous Robots and Ambient Intelligence (URAI2011), 
International Program Committee, Member (2011) 

 2011 IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (ROBIO 2011), General 
Co-chair (2011) 

 2010 IEEE International Conference on Information and Automation (ICIA 2010), 
Organizing Committee, General Co-Chair (2010) 

 2010 International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS 2010), 
Advisory Committee, Member (2010) 

 International Conference on Field and Service Robotics, Permanent Program Committee, 
Program Committee, Member (2010) 

 2010 IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (ROBIO 2010), Regional 
Program Co-chair (2010) 

 8th World Congress on Intelligent Control and Automation (WCICA 2010), Organized 
Session Co-Chair (2010) 

 2010 IEEE Workshop on Advanced Robotics and its Social Impacts (ARSO 2010), Program 
Co-Chair (2010) 

 2010 International Conference on Robotics and Automation (ICRA 2010), Award 
Subcommittee on the KUKA Service Robotics Best Paper Award, Member (2010) 

 7th IFAC Symposium on Intelligent Autonomous Vehicles (IAV 2010), IPC Committee, 
Member (2010) 

 2010 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2010), 
Program Committee, Member (2010) 

 2009 IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA 2009), Forum 
Committee, Chair (2009) 

 2009 Robotics: Science and Systems Conference (RSS 2009), Organizing Committee, Area 
Chair (2009) 

 7th International Conference on Field and Service Robotics (FSR 2009), Program Committee, 
Member (2009) 

 2009 IEEE International Conference on Automation and Logistics (ICAL 2009), Organizing 
Committee, Co-Chair, Organized & Focused Session Chair (2009) 

 14th International Conference on Advanced Robotics (ICAR 2009), Program Committee, 
Member. (2009) 

 2009 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2009), 
Organizing Committee, Co-Chair (2009) 
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 2009 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2009), 
Award Committee, Co-Chair, Associate Editor (2009) 

 6th International Conference on Ubiquitous Robotics and 2009 IEEE Workshop on 
Advanced Robotics and its Social Impacts (ARSO 2009), Program Chair (2009) 

 2nd IEEE/SICE Int. Symp. on System Integration (SII ’09), Organizing Committee, Member 
(2009) 

 Ambient Intelligence (URAI 2010), International Program Committee, Member 
 2009 IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (ROBIO 2009), 

Organizing Committee, General Co-chair (2009) 
 2009 IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics 

(AIM ’09), Associate Editor (2009) 
 2nd International Conference on Robot Communication and Coordination (Robocomm 

2009), Technical Program Committee, Member (2009) 
 2008 IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics 

(AIM ’08), Awards Committee, Chair 
 10th International Conference on Intelligent Autonomous Systems (IAS-10), Program 

Committee, Program Co-Chair for Asia 
 2008 IEEE International Conference on Multisensor Fusion and Integration for Intelligent 

Systems (MFI 2008), Program Committee, Regional Program Chair for Asia/Oceania 
 2008 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS ’08), 

Program Committee, Regional Co-chair  
 2008 International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS ’08), 

Advisory Committee, Member 
 2008 IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (ROBIO 2008), Program 

Committee, Program Co-chair 
 5th International Conference on Ubiquitous Robotics and Ambient Intelligence (URAI ’08), 

Program Committee, Program Chair 
 2008 IEEE Conference on Automation Science and Engineering (CASE ’08), Program 

Committee, Member 
 2008 International Conference on Machine Automation (ICMA2008), Advisory Committee, 

Member 
 2008 IEEE International Workshop on Safety, Security, and Rescue Robotics (SSRR2008), 

Program Committee, Member 
 2007 IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA 2007), Organizing 

Committee, Birds of a Feather Women Lunch, Member (2007) 
 17th IFAC Symposium on Automatic Control in Aerospace (ACA 2007), International 

Program Committee, Member (2007) 
 6th International Conference on Field and Service Robotics (FSR 2007), Permanent Program 

Committee, Member (2007) 
 2007 IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics (AIM 

2007), Program Committee, Member (2007) 
 6th IFAC Symposium on Intelligent Autonomous Vehicles (IAV-6), International Program 

Committee, Co-chair (2007) 
 2007 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2007), 

Organizing Committee, Co-chair (2007) 
 13th International Conference on Advanced Robotics (ICAR 2007), Technical Program 

Committee, Program Co-chair (2007) 
 2007 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2007), 

Technical Program Committee, Member (2007) 
 1st International Conference on Robot Communication and Coordination (Robocomm 2007), 

Technical Program Committee, Member (2007) 
 2007 IEEE Workshop on Advanced Robotics and its Social Impacts (ARSO 2007), 

International Advisory Committee, Member (2007) 
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 2007 IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (Robio 2007), Program 
Committee, Co-chair (2007) 

 2007 Japan-America Frontiers of Engineering Symposium (JAFOE 2007), Organizing 
Committee, Member (2007) 

 Third Asian Pacific Conference on Biomechanics, Local Committee, Member (2007) 
 16th IEEE International Symposium on Robot & Human Interactive Systems (RO-MAN 

2007), International Program Committee, Member (2007) 
 2006 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2006), 

Organizing Committee Co-Chair (2006) 
 2006 International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS 2006), 

Conference Advisory Committee Member (2006) 
 9th International Conference on Intelligent Autonomous Systems 9 (IAS-9), Local 

Organization Chair (2006) 
 2005 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2005), 

General Co-Chair (2005) 
 2005 IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (Robio 2005), Steering 

Committee, Member (2005) 
 5th International Conference on Field and Service Robotics (FSR 2005), Permanent Program 

Committee, Member (2005) 
 2004 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS ’04), 

Program Chair (2004) 
 5th IFAC International Symposium on Intelligent Autonomous Vehicles (IAV '04), 

International Program Committee, Member, (2004) 
 4th International Conference on Field and Service Robotics (FSR '03) , Program Chair, 

(2003) 
 2003 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS ’03), 

Regional Program Co-chair for Asia (2003) 
 2003 IEEE International Symposium on Computational Intelligence in Robotics and 

Automation (CIRA ’03), Program Committee, Member (2003) 
 2003 IEEE International Conference on Systems, Man and Cybernetics (SMC ’03), Program 

Committee, Member (2003) 
 2003 SICE International Conference on Instrumentation, Control and Information 

Technology (SICE Annual Conference 2003), Program Committee, Member (2003) 
 2003 International Conference on Advanced Robotics (ICAR 2003), Technical Program 

Committee, Member (2003) 
 1999 IEEE International Conference on Systems, Man and Cybernetics (SMC ’99), 

Publication Committee, Chair (1999) 
 6th International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS ’02), 

Program Chair, (2002) 
 4th IFAC International Symposium on Intelligent Autonomous Vehicles (IAV '01), Program 

Chair, (2001) 
 1999 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 1999), 

Technical Program Committee, Member (1999) 
 1st International Conference on Field and Service Robotics (FSR 1997), Program Committee, 

Member (1997) 
 3rd International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS ’96), 

Program Chair, (1996) 
 1995 IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA 1995), Technical 

Program Committee, Member (1995) 
 2nd IFAC Symposium on Intelligent Autonomous Vehicles (IAV-2), International Program 

Committee, Member (1995) 
 2nd International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS ’94), 

Program Chair, (1994) 
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 1993 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 1993), 
Technical Program Committee, Member (1993) 

 1st International Symposium on Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS ’92), 
Program Chair, (1992) 

 
国内学会 
 インテリジェント・システム・シンポジウム運営委員会，委員 (2001-) 
 ロボティクスシンポジア運営委員会，委員 (2001-) 
 第 20 回ロボティクスシンポジア実行委員会，委員長 (2014) 
 精密工学会 2014 年度春季大会実行委員会，委員 (2013) 
 第 16 回インテリジェント・システム・シンポジウム，実行委員長 (2006） 
 日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門講演会‘98，プログラム委員長 

(1998） 
 第 2 回ロボティクスシンポジア副実行委員長 (1996），プログラム委員長 (1996） 
 
公的な審議会、委員会等 
 製造科学技術センター：平成 29 年度ロボット・ドローンが活躍する省エネルギー

社会の実現プロジェクト／性能評価基準等の研究開発／各種ロボットの性能評価

基準の策定等の研究開発／トンネル災害のための陸上ロボット性能評価基準検討

委員会, 委員 (2017) 
 製造科学技術センター：平成 28 年度インフラ維持管理・更新等の社会課題対応シ

ステム開発プロジェクト／ロボット性能評価手法等の研究開発／各種ロボットの

性能評価基準の策定等の研究開発／ロボット性能委員会および検討ワーキンググ

ループ, 委員 (2016) 
 製造科学技術センター，ロボット性能評価委員会委員長(2016) 
 日本学術会議：連携会員 (2014-2017)，会員 (2017-) 
 日本学術振興会：学術システム研究センター，専門研究員（工学系科学） (2013-2016) 
 資源エネルギー庁・東京電力：廃炉・汚染水対策チーム会合／事務局会議委員 

(2014-)，中長期対策会議運営会議・研究開発推進本部委員 (2011-2013) 
 内閣府・復興庁：福島イノベーション・コースト構想推進会議委員 (2014-)，福島・

国際研究産業都市構想研究会委員 (2013-2014)，ロボット研究・実証拠点整備に関

する検討会委員 (2014) 
 内閣府：戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）インフラ維持管理・更新・マ

ネジメント技術，サブプロジェクトリーダー (2014-) 
 三菱総合研究所：インフラ維持管理における UAV 技術の活用に関する検討会，委

員 (2015) 
 経済産業省：ロボットテストフィールド・国際産学官共同利用施設（ロボット）活

用検討委員会，委員 (2015-2016) 
 経済産業省：拠点を核とした産業集積及び周辺環境整備の課題に係る検討会, 委員 

(2015-2016) 
 経済産業省資源エネルギー庁：「福島第一原子力発電所の廃炉・汚染水対策に従事

している作業チームに対する感謝状授与」に係る作業チームの選定に関する審査委

員会，委員 (2017) 
 日本政府観光庁／国土交通省環境庁：MICE アンバサダー (2014-) 
 国土交通省：次世代社会インフラ用ロボット現場検証委員会災害応急復旧部会，委

員 (2014-) 
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 国土交通省：次世代社会インフラ用ロボット現場検証委員会橋梁維持管理部会，委

員 (2014-) 
 科学技術振興機構：革新的研究開発推進プログラム（ImPACT）タフ・ロボティク

ス・チャレンジ運営委員会，委員 (2015) 
 科学技術振興機構：革新的研究開発推進プログラム ImPACT, 評価協力者 (2015) 
 原子力損害賠償・廃炉等支援機構：参与 (2014-)，廃炉等技術委員会技術委員 (2014-)，

燃料デブリ取り出し専門委員会委員  (2014-)，遠隔技術タスクフォース，委員 
(2014-)，廃炉研究開発連携会議委員 (2015) 

 国際廃炉研究開発機構：技術委員会委員 (2013-)，燃料デブリ取出しに関する機器

開発・遠隔操作に関する専門部会部会長 (2013-) 
 日本原子力研究開発機構：福島廃炉技術安全研究所施設運営・利用委員会委員 

(2013-)，福島廃炉技術安全研究所モックアップ試験施設専門部会部会長 (2013-)，
施設利用協議会委員 (2015-) 

 国立研究開発法人新エネルギー・産業技術総合開発機構，技術委員 (2015) 
 科学技術振興機構：英知を結集した原子力科学技術・人材育成推進事業審査委員会, 

審査委員 (2015) 
 科学技術振興機構：戦略的創造研究推進事業における追跡評価, 委員長 (2017) 
 産業競争力懇談会：災害対応ロボット推進連絡会プロジェクトリーダー (2015)，「災

害対応ロボットの社会実装プロジェクト」プロジェクトリーダー (2014)，「災害対

応ロボットセンター設立構想プロジェクト」プロジェクトリーダー (2013)，「災害

対応ロボットと運用システムのあり方プロジェクト」プロジェクトリーダー (2011-
2012) 

 産業競争力懇談会：「IoT、CPS を活用したスマート建設生産システム」プロジェク

ト，アドバイザー (2015) 
 産業競争力懇談会：「AI・ロボット・人の共進化」プロジェクト，アドバイザー (2015) 
 経済産業省・日本機械工業連合会：ロボット大賞審査特別委員会委員 (2012-)，ロ

ボット大賞審査・運営委員会委員長 (2012-)，推進委員会委員 (2006-2011)，技術委

員会委員 (2006-2011) 
 新エネルギー・産業技術総合開発機構：「インフラ維持管理・更新等の社会課題対
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理化学研究所 
 理化学研究所図書発表委員（1989-1990） 
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 理化学研究所研究員・技師選考委員（1998） 
 



  令和 2 年 11 月 18 日現在 

メディア報道・取材協力 
 「ロボ研究、日本の地位低下」, 2018 年 6 月 23 日, 4 面, 日本経済新聞 
 “The Robot Assault On Fukushima”, 2018 年 4 月 26 日，Wired,  

https://www.wired.com/story/fukushima-robot-cleanup/ 
 「特集 社会を豊かにするロボット技術 視点 応用分野に広がるロボット技術」, 

2018 年 3 月, 碧い風 Vol92 
 「正念場へ！デブリは取り出せるのか？」サイエンス ZERO, 2018 年 2 月 4 日

NHK 
 「IEEE フェロー 工・淺間教授を認定 ロボット技術で社会貢献」, 2018 年 1 月

30 日，東京大学新聞 
 「福島廃炉 見えぬ道筋（中） 作業機器開発に遅れ」, 2017 年 11 月 20 日, p. 9, 日

本経済新聞 
 「特集 2 東電“川村新体制”の苦闘 川村新体制を苦しめる最大のリスク 廃炉費

用 8 兆円越えの危機」，2017 年 11 月 18 日，週間ダイヤモンド 
 「防災および災害対応のためのロボット技術」, 2017 年 10 月 11 日, ACTEC 先端

建設技術セミナー 
 「どうなる、日本の MICE 戦略」, 2017 年 8 月 5 日, p.76-77 週刊東洋経済 
 「廃炉への道 2017 核燃料デブリ 見えてきた“壁”」NHK スペシャル, 2017 年 4 月

15 日「廃炉への道 全記録 2017 核燃料デブリ 見えてきた“壁”」BS1 スペシャ

ル, 2017 年 5 月 7 日 
 「全国高等専門学校連合会 高専ロボコンフォーラム 2016 開催、230 名が参加」

2017 年 4 月 3・10 日, p.88, 文教ニュース 
 「福島第１原発・ロボット調査 溶解燃料把握 やはり困難」, 2017 年 4 月 9 日, 

河北新報 
 「廃炉ロボ 作業の切り札に」，2017 年 3 月 16 日，p. 17, 毎日新聞. 
 「福島は、日本のロボットの「聖地」になれるのか」，2017 年 2 月 7 日，NewsPicks. 
 「事故の発生からまもなく 6 年 炉心直下の堆積物は燃料デブリか分析」, 2017 年

1 月 31 日，KFB 福島放送ふくしまスーパーＪチャンネル 
 「廃炉ミッションに挑むロボットたち」，子供の科学，2017.1 月号，pp. 35-39 (2017). 
 「2017 年 座談会」，FANUC NEWS，no. 2017-Ⅱ, pp. 4-12, 8 月(2017). 
 「ロボットは人間に代われるか？」, 2016 年 7 月 5 日，TBS CS ニュースバード「ニ

ュースの視点 No. 2370」 
 開沼 博：福島第一原発廃炉図鑑，太田出版 （インタビュー「廃炉の現場とロボッ

トテクノロジー，淺間 一」），pp. 134-139 (2016). 
 「廃炉ロボ技術，広く応用」 , 2016 年 5 月 20 日，p. 13, 日経産業新聞. 
 「福島事故から 5 年蠢く原発再編」，週刊ダイヤモンド，No. 2016.3.12, pp. 112-123 

(2016). 
 「震災から五年 復興への歩み」，2016 年 3 月 11 日，福島放送「震災特番」. 
 「科学の扉“溶融燃料を探る”」 , 2016 年 2 月 28 日，p. 33, 朝日新聞（朝刊）. 
 「原発ロボ“試練の時”」 , 2015 年 8 月 10 日，日刊工業新聞. 
 「最先端のロボットは災害現場で何ができるのか」, 2015 年 6 月 5 日, NHK 総合

｢NEWS WEB｣． 
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NetRush サイエンスジャーナル. 
 "介護技術の見える化と技能教育 サービス科学からのアプローチ",  2014 年 4 月 3

日，日刊工業新聞． 
 "2040 年までの未来がわかる！ネットと科学が叶える未来年表 日常に溶け込む日

は近い!? ハイテクロボットの未来", Biglobe サーイ・イサラ vol. 212, pp. 10 (2014). 
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 "3.11 から 3 年～災害対応ロボット～"，2014 年 3 月 13 日, SMC Japan サイエンス・

アラート(web)． 
 "無人化施工の操作性向上", 2014 年 3 月 10 日，日刊建設工業新聞． 
 "魚眼レンズで俯瞰映像", 2014 年 3 月 10 日，日刊工業新聞． 
 "上から見渡し遠隔操作", 2014 年 3 月 10 日，日経産業新聞． 
 "無人化施工の俯瞰映像システム", 2014 年 3 月 10 日，建通新聞社． 
 "廃炉作業・ロボット活躍", 2014 年 3 月 9 日，読売新聞． 
 "災害対応ロボット技術センター構想についてインタビュー",2014 年 1 月 3 日新春

特集号, 建通新聞社． 
 朝日新聞？ 
 "汚染水 ～福島第一原発 危機の真相～", 2013 年 12 月 1 日， NHK 総合(NHK ス

ペシャル)． 

 "日本东京大学教授浅间一应聘南开大学讲座教授", 2013 年 11 月 14 日, 南開大学ホ

ームページ． 

 "日本东京大学教授浅間一应聘我校讲座教授", 2013 年 11 月 14 日, 南開大学ホーム

ページ． 
 "廃炉・除染に英知結集", 2013 年 8 月 24 日, 日経新聞． 
 "福島第一原発廃炉工程表改訂へ", 2013 年 6 月 23 日，読売新聞． 
 "災害対応ロボットは今", 2013 年 6 月 20 日, NHK 総合｢NEWS WEB｣ ． 
 "原発廃炉ロボ、数十種必要", 2013 年 5 月 23 日, 日経産業新聞． 
 "密着！福島第一原発 知られざる廃炉への道"，2013 年 3 月 3 日，NHK「サイエン

スゼロ」 
 "災害対応ロボ活用 培った技術の維持 課題に"，2013 年 3 月 1 日，日刊工業新聞 
 "フリースケールジャパン 2012 年度のモータースポーツ活動について説明"，2012

年 11 月 26 日，Impress Watch 
 "「カレラカップ」レースカーで研究開発を推進、フリースケールが新たな取り組み

"，2012 年 11 月 26 日，EE Times Japan 
 "フリースケールジャパン 2012 年度のモータースポーツ活動について説明レース

の極限状態で開発した技術を市販車に"，2012 年 11 月 26 日，Car Watch 
 "半導体 フリースケール レースを通じ運転安全システムを研究"，2012年12月号，

Electronic Journal 
 "米フリースケール 車載システム研究 発汗で居眠り運転予測"，2012 年 11 月 21

日，日経産業新聞 
 "共同研究を加速 フリースケールレースで実証開始 ドライバーアシストシステ

ム"，2012 年 11 月 21 日，化学工業日報 
 "新型センサ式モーションキャプチャ DIMOTOR®とストレス 計測器により公式レ

ース中のドライバを計測、定量化"，2012 年 11 月 20 日，東京大学工学部ホームペ

ージ 
 "自動、遠隔操作も議論 災害に備え継続性重視", 2012 年 10 月 29 日, 建設通信新聞 
 "特集 想像を現実に．未来を導くロボット技術",  2012 年 11 月，ソウル経済テレ

ビ 
 "高線量の作業 遠隔ロボに期待"，2012 年 9 月 11 日, 読売新聞 
 "時事解析－動き出す次世代ロボット ②実用化急ぐ「災害対応」" , 2012 年 7 月 3

日, 日本経済新聞 
 "乗り物共同利用 柏で 14 年実用化", 2012 年 6 月 28 日,日本経済新聞 
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 "インタビュー 国の戦略的発注が即戦力を鍛える",日経コンストラクション，pp. 55, 
2012 年 6 月 25 日 

 "原発の作業 まかせたぞ ふしぎ科学館"，2012 年 6 月 2 日，読売新聞（夕刊） 
 "原発ゼロより先へ", 2012 年 4 月 27 日, pp. 124-125，週刊朝日 
 “「原発廃炉」40 年後に待つ地獄絵図”，2012 年 3 月 15 日”，週刊文春 
 “復興から再生へ，震災 1 年（４）垣根越え英知結集 「役立つ研究」前面に”，

2012 年 3 月 9 日，日本経済新聞 
 “廃炉へ手探り続く”，2012 年 3 月 6 日，読売新聞 
 “福島第一原発，現状と課題，続く水との闘い”，2012 年 3 月 2 日，毎日新聞 
 “原発事故にロボット技術結集”，2012 年 3 月 1，おはよう日本（NHK） 
 “ロボットは原発事故を収束できるか”，2012 年 2 月 24 日，関西熱視線（NHK 大

阪） 
 “Overview 人とロボットがともに暮らす社会へ，期待される次世代ロボット”，

2011 年 12 月，化学と工業 
 “原子力ロボット技術を聞く 困難通して新たな技術を，産官学連携体制構築に期

待”，2011 年 11 月 11 日，電気新聞 
 “原発対応ロボット紹介－北九州市日中韓研究者が交流”，2011 年 11 月 8 日，西日

本新聞 
 “3.11 から半年，終わらぬ国による民難，100 年経っても完全廃炉は実現せず”，

2011 年 9 月 25 日，サンデー毎日 
 “放射線もなんのその，国産災害ロボ発”，2011 年 8 月 4 日，東京新聞 
 “原発事故対応でロボットに期待.改造で出番待つ日本の研究チーム，2011年 5月，

日経ものづくり 
 “原発災害の切り札－ロボットをどう活かし，どう育てるか？－”，2011 年 5 月 5

日，LIVE PRIME NEWS（BS フジ） 
 “レスキュー活動を支援する”，2010 年 9 月 16 日，NetRush サイエンスジャーナル. 
 “人を助けるレスキューロボットについて”，2010 年 7 月 13 日，NetRush サイエン

スジャーナル. 
 “移動知における共通原理と陰的制御”，2010 年 6 月 29 日，NetRush サイエンスジ

ャーナル. 
 DVD: “Mensch 20.0: Die Evolution in unserer Hand”, NZZ Format, Switzerland (2010). 
 “テクノロジーとデザインの融合について”，2010 年 1 月 16 日，NetRush サイエン

スジャーナル. 
 “イグノーベル賞について”，2008 年 10 月 23 日，NetRush サイエンスジャーナル. 
 “生きることを科学する”，2008 年 5 月 15 日，NetRush サイエンスジャーナル. 
 “社会適応の脳機能～空気を読む脳の仕組み～”，2008 年 5 月 1 日，NetRush サイ

エンスジャーナル. 
 “サービスロボットのビジネス展開”，2008 年 4 月 18 日，NetRush サイエンスジャ

ーナル. 
 “移動知と社会適応”，2007 年 5 月 14 日，NetRush サイエンスジャーナル. 
 “新防災力：救える命ここに”, 2007 年 4 月 17 日，朝日新聞大阪本社版. 
 “ロボットの大常識”，2007 年 3 月，ポプラ社.  
 “柏の葉にこれからの街づくりのヒントあり！”，DIME，小学館，p. 95, no. 02-03, 

2007. 
 “新たなる「知」の解明：～移動知の解明に挑む生工連携研究～”，東京大学工学部

広報誌 T-time，vol. 16, (2006.12). 
 “移動知シンポジウム”，2006 年 12 月 1 日，NetRush サイエンスジャーナル. 
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 “シンポジウム「理研における人間共生ロボティクス」レポート” , 2006 年 11 月

1 日，Robot Watch, News. 
 “サービス工学における人のモデルとは”，2006 年 7 月 4 日，NetRush サイエンス

ジャーナル，No. 4. 
  “次世代総合防災を考える Rescue Robot(2)”，2006 年 9 月 24 日，NetRush 未来検

索 SKJ アーカイブス，No. 83. 
 “サービス工学における人のモデルとは”，2006 年 7 月 4 日，NetRush サイエンス

ジャーナル，No. 4. 
 “自律分散型ロボットシステムについて”，2006 年 8 月 7 日，NetRush サイエンス

ジャーナル，No. 3. 
 “レスキューロボット開発の現在” , ROBOCON Magazine, (2006.8). 
 “フューチャー，東大淺間 一教授に夜セミナーを実施” , 2006 年 8 月 1 日，Robot 

Watch, News. 
 “サービス工学について”，2006 年 7 月 4 日，NetRush サイエンスジャーナル，No. 

2. 
 “IRS，ロボット装備レスキュー部隊「IRS-U」の想定訓練を公開” , 2006 年 4 月

24 日，PC Watch, News. 
 “Rescue Robot (1)”，2006 年 4 月 16 日，NetRush 未来検索 SKJ アーカイブス，No. 

78. 
 西川褘一：“サービス工学”，2006 年 4 月 6 日，電気新聞. 
 “ベッド離れを支援”，2006 年 3 月 29 日，日刊工業新聞（科学技術面）. 
 “RT による新産業創造について”，2006 年 3 月 23 日，NetRush サイエンスジャー

ナル，No. 1. 
 “ロボット技術快適空間を作る” , 2006 年 3 月 24 日，日経産業新聞（デジタル総

合面）. 
 “美術館，ロボット技術でご案内” , 2006 年 3 月 19 日，朝日新聞（経済面）. 
 “美術館，ロボット技術でご案内” , 2006 年 3 月 14 日，ROBOMEDIA, Topics. 
 “初の VB 企業誕生” , 2006 年 3 月 14 日，日刊工業新聞（西日本面）. 
 “次世代ロボット新たな町おこし”, 2006 年 3 月 13 日，産経新聞（夕刊総合面）. 
 “サービス工学における適応と移動知”，2005 年 11 月 17 日，NetRush エグゼクテ

ィブ名鑑 
 “最新 CG 技術で原子力施設を点検”，NHK おはよう日本(2003.12.12) 
  “原子力施設を CG で保守・点検”，NHK おはよう日本(2003.12.11) 
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プロジェクト・外部資金 
 内閣府・科学技術振興機構：革新的研究開発推進プログラム（ImPACT），タフ・ロ

ボティクス・チャレンジ，「災害対応ロボットの操作性と頑健性の向上に関する研

究」，研究代表者 (2015-2018) 
 文部科学省：科学研究費補助金新学術領域研究「脳内身体表現の変容機構の理解と

制御」，「脳内身体表現のスローダイナミクスモデル」研究代表者 (2014-2018) 
 科学技術振興機構社会技術研究開発センター問題解決型サービス科学研究開発プ

ログラム，「経験価値の見える化を用いた共創的技能 e ラーニングサービスの研究

と実証」，研究代表者 (2013-2016) 
 内閣府・新エネルギー・産業技術総合開発機構：戦略的イノベーション創造プログ

ラム（SIP），革新的設計生産技術，「革新的デライトデザインプラットフォーム技術

の研究開発」，研究分担者 (2014-2018) 
 文部科学省：国家課題対応型研究開発推進事業「廃止措置等基盤研究・人材育成プ

ログラム」，「遠隔操作技術及び核種分析技術を基盤とする俯瞰的廃止措置人材育

成」，研究分担者 (2014-2018) 
 日本学術振興会：学術システム研究センター，「知能機械学・機械システム分野に

かかる学術研究動向に関する調査研究」，研究担当者 (2013-2015) 
 日本学術振興会：科学研究費補助金基盤研究（B），「感覚器へのフィードバックを

用いた起立不全の予防システムの構築」，研究代表者 (2012-2014) 
 科学技術振興機構：研究成果展開事業研究成果最適展開プログラム（A-STEP），「レ

ースドライバの運動・生理情報のウェアラブルセンサとストレスの実時間推定シス

テムの開発」，研究代表者 (2012-2013) 
 日本学術振興会：科学研究費補助金挑戦的萌芽研究，「プロジェクタ・カメラシス

テムを用いた個人視覚特性適応色覚バリアフリーシステム」，研究分担者 (2012-
2013) 

 科学技術振興機構：戦略的国際科学技術協力推進事業ロボティクス，「医療・リハ

ビリにおけるモデルベースト支援ロボティクス技術の開発」，研究代表者 (2009-
2012) 

 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，「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」受託研究，

研究分担者 (2007-2011) 
 文部科学省：科学研究費補助金特定領域研究，「身体・脳・環境の相互作用による適

応的運動機能の発現に関する総括研究」，研究代表者 (2005-2010) 
 科学技術振興機構：社会技術研究開発事業問題解決型サービス科学研究開発プログ

ラム，「国別適応型サービス設計のためのサービス価値導出プロセスの観測と同定

のための企画調査」，研究代表者 (2010) 
 文部科学省：科学研究費補助金特定領域研究:，「フェロモン行動を行う昆虫の社会

性発現機構の構成論的理解」，研究分担者 (2005-2009) 
 産業技術総合研究所：中小企業支援型研究開発制度，「構造物診断用 RFID システム

に関する研究」受託研究，代表研究者 (2007-2009) 
 環境庁：廃棄物処理等科学研究費補助金，「画像処理に基づいたアスベスト定性分

析支援手法に関する研究」，研究分担者 (2007-2009) 
 千葉県：持続可能な国際都市づくりのための新たな担い手育成支援事業補助金，「高

齢者の筋力発揮に注目した起立動作の調査及び起立支援システムの開発」，研究分

担者 (2008) 
 文部科学省：大都市大震災軽減化特別プロジェクト，「レスキュー用データキャリ

アによる被災者探索システムの構築」，研究代表者 (2002-2006) 
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 中小企業基盤整備機構：戦略的基盤技術力強化事業，「アシスト用直動アクチュエ

ータユニットに関する研究開発」，研究分担者 (2003-2005) 
 科学技術庁：原子力基盤技術総合的研究ソフト系科学技術，「人間共存型プラント

のための知能化技術の開発」，研究分担者 (1999-2003) 
 理化学研究所：基盤技術開発推進，「極限環境メカトロニクスシステムの開発」，研

究代表者 (1998-2002) 
 科学技術庁：原子力基盤技術総合的研究（クロスオーバー研究），「自律型プラント

のための分散協調知能化システムの開発（小型ロボット群による協調的保全技術の

開発）」，研究分担者 (1994-1998) 
 林業機械化協会：受託研究，「自律分散ロボット技術の育林作業への応用に関する

調査研究」，研究代表者 (1995-1998) 
 文部省：科学研究費補助金重点領域研究「創発的機能形成のシステム理論」，「群知

能・進化ロボット－ロボット群と環境との相互作用による知的行動の学習」，研究

代表者 (1995-1997) 
 科学技術庁：振興調整費ソフト系科学技術「人間と調和したハードウェアシステム

の設計などの為の人間特性に関する研究」，「ヒューマンファクターを考慮に入れた

ヒューマンインタフェースの設計及び評価方法の研究」，「人工システムと熟練操作

員の協調的判断・操作機構の研究」，研究代表者 (1993-1995) 
 科学技術庁：原子力基盤技術総合的研究（クロスオーバー研究），「原子力用人工知

能を具備した原子力施設のシステム評価研究」，研究分担者 (1989-1993) 
 科学技術庁：原子力基盤技術開発研究，「原子力プラント内保全作業用ロボットシ

ステムの開発研究」，研究分担者 (1988-1993) 
 科学技術庁：振興調整費「ファジィシステムとその人間・自然系への適用に関する

研究」，研究代表者 (1989-1991) 
 
民間共同研究・受託研究 
 株式会社 IHI：共同研究 (2015-) 
 株式会社フジタ：共同研究 (2011-) 
 株式会社小松製作所：共同研究 (2014-) 
 豊田合成株式会社：共同研究 (2013) 
 株式会社トヨタ IT 開発センター：共同研究 (2010-2012) 
 三菱電機株式会社：受託研究 (2008-2012)，共同研究 (2008) 
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海外客員教授 
 中国南開大学，客座教授 (2013-2016)，講座教授 (2013-2016) 
 中国山東大学，客座教授 (2006) 

 

授業 
 東京大学大学院工学系研究科：協調機械システム論 (2004-) 
 東京大学大学院新領域創成科学研究科：人工物工学特論 (2007, 2009)，人工物工学

原論 (2006) 
 東京大学大学院工学系研究科：精密機械特別講義Ⅰ (2008) 
 東京大学工学部：設計情報システムⅠ(2015-) 
 東京大学工学部：人工物工学 (2009-) 
 東京大学工学部：精密動機付けプロジェクト (2011-) 
 東京大学工学部：精密応用ロジェクト (2008-2010) 
 東京大学工学部：動機付けロジェクト (2005-2007) 
 東京大学工学部：実現型ロジェクト (2004-2007) 
 東京大学工学部：調査型ロジェクト (2003) 
 東京大学工学部：精密工学特別講義 (2008-) 
 東京大学工学部：数理計画と最適化（講義，演習） (2007-2012, 2014-)，数理演習Ⅱ 

(2014-) 
 東京大学工学部：統計・データ解析 A (2003) 
 東京大学教養学部：展開科目「エンジニアリング・リーダーのための工学思考とそ

の表現」(2015) 
 東京大学教養学部：総合科目「発表力をつける」 (2010-2014) 
 東京大学教養学部：総合科目「社会のためのロボティクス」 (2013-) 
 東京大学教養学部：総合科目「情報社会のモノづくり」(2009) 
 東京大学教養学部：総合科目「持続性社会のためのシステム設計」(2007-2008) 
 東京大学教養学部：総合科目「サービスの設計」(2005-2008) 
 東京大学教養学部：全学ゼミ「サービス創造ワークショップ」(2007) 
 東京大学教養学部：総合科目「持続性社会と精密工学」(2006) 
 香川大学大学院工学研究科（非常勤講師）：生体機能論 (2010) 
 鹿児島大学大学院理工学研究科（非常勤講師）：特別講義 (2008) 
 大阪教育大学教養学科（非常勤講師）：画像処理（集中講義） (2003-2008) 
 名古屋大学大学院工学研究科（非常勤講師）：特別講義 (2000-2002) 
 埼玉大学大学院理工学研究科（客員助教授）：協調機械工学特論 (1999-2001) 
 東京工科大学（非常勤講師）：特別講義 (2001) 
 筑波大学（客員助教授）：特別講義 (1996) 
 東京大学大学院工学系研究科（非常勤講師）：精密機械特別講義 (1996) 
 東京都立大学（非常勤講師）：特別講義 (1993, 1995) 
 東京農工大学工学部（非常勤講師）：デジタル回路 (1988-1991) 



  令和 2 年 11 月 18 日現在 

博士指導 
 楊 濘嘉（東京大学） (2017.4-2020.3) 
 Renato Miyagusuku（東京大学） (2015.10-2018.9) 
 池 勇勳（東京大学） (2013.10-2016.3) 
 濱崎峻資（東京大学） (2013.10-) 
 石川雄己（東京大学） (2013.4-) 
 安 琪（東京大学） (2011.10-2014.9) 
 李 光輝（東京大学） (2010.4-2014.9) 
 呉 旻（東京大学） (2009.10-2013.9) 
 矢野史朗（東京大学） (2009.4-2012.3) 
 増山岳人（東京大学） (2008.10-2013.3) 
 中村真理（東京大学） (2007.4-2009.3) 
 河 寅勇（東京大学） (2007.4-2012.3) 
 村上弘記（東京大学） (2006.10-2014.9) 
 森下壮一郎（埼玉大学／東京大学）（2005.4-2009.9） 
 中島佳奈子（埼玉大学／東京大学） (2006.4-2009.3) 
 境田右軌（埼玉大学／理化学研究所） (2004.4-2007.3) 
 齊藤佳奈子（埼玉大学／理化学研究所） (2004.4-2007.3) 
 國光 智（埼玉大学／理化学研究所） (2002.4-2005.3) 
 中後大輔（埼玉大学／理化学研究所） (2002.4-2005.3) 
 新井義和（埼玉大学／理化学研究所） (1995.4-1998.3) 
 鈴木 剛（埼玉大学／理化学研究所） (1994.4-1998.3) 
 琴坂信哉（埼玉大学／理化学研究所） (1992.4-1996.3) 
 尾崎弘一（埼玉大学／理化学研究所） (1992.4-1996.3) 


