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於 :大阪大学 豊中キャンパス 基礎工学国際棟

(大阪府豊中市待兼山町 1‐ 3)

主 催 公益社団法人土木学会,一般社団法人 日本建築学会 ,

一般社団法人 日本ロボット学会,一般社団法人 日本ロボットエ業会 ,

一般財団法人先端建設技術センター,一般社団法人 日本建設機械施工協会 ,

国立大学法人大阪大学大学院基礎工学研究科 (順不同)

後 援 : 国土交通省近畿地方整備局

協 賛 一般社団法人 日本機械学会,公益社団法人計測 自動制御学会 ,

公益社団法人精密工学会,一般社団法人電気学会 ,

公益社団法人 日本測量協会,公益社団法人地盤工学会 ,

一般社団法人 日本建設業連合会 (順不同)
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ロ第15 建設由ボットシンポジウム

The 15th Symposium on Construction Robotics in Japan

― 建築・土木 Bロボットの融合による建設産業の新たな展開 ―

開 催 日 : 2015年 9月 7日 (月 )・～ 9日 (水 )

会  場 : 大阪大学 豊中キャンパス 基礎工学国際棟

(大阪府豊中市待兼山町1‐ 3)

企業展示 : 基礎工学国際棟 1階

表 彰 式 : 基礎工学国際棟 シグマホール

催 : 公益社団法人土木学会,一般社団法人 日本建築学会 ,

一般社団法人 日本ロボット学会,一般社団法人 日本ロボットエ業会 ,

一般財団法人先端建設技術センター,一般社団法人 日本建設機械施工協会 ,

国立大学法人大阪大学大学院基礎工学研究科 (順不同)

援 : 国土交通省近畿地方整備局

賛 : 一般社団法人日本機械学会,公益社団法人計測自動制御学会 ,

公益社団法人精密工学会,一般社団法人電気学会 ,

公益社団法人 日本測量協会,公益社団法人地盤工学会 ,

一般社団法人日本建設業連合会 (順不同)
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ご挨拶

建設ロボット研究連絡協議会 会長

第 15回建設ロボツトシンポジウム実行委員長

新井 健生

このたびは建設ロボットシンポジウムにようこそご参加を下さいました。謹んでお礼申し上げま

す。本シンポジウムは 6団体の共催により建設ロボット連絡協議会が企画運営を行 う建設ロボット

に関わる日本で唯―のシンポジウムです。第 1回は 1990年に開催され,その後原則 として 2年 ご

とに開催 されており今回で 15回 目を迎えることとなりました。これもひとえに関係者皆様のご尽

力のおかげであり心より感謝申し上げます。

現在,東 日本大震災における復興で大きな役割を担っているロボットや無人化施エシステム等に

対する社会的評価が高まり,その長期的な活用が強く期待されてお ります。また,こ れまでに建設

された道路や橋,ダムなどの社会資本の維持管理が重要な課題 となつてお り,新たな分野を含めて

自動化 。ロボット化が強く望まれてお ります。一方,ロ ボット技術や情報通信技術等の急速な進歩

により,従来,極めて困難 とされていた建設工事における高度な省力化 。自動化・ロボット化が可

能になりました。しかしながら,解決 しなければならない課題も数多く残されてお り,具体的な解

決方法として新 しい技術によって電子化された多くの情報を上手く活用していく工夫も課題にな

つております。

このような背景を踏まえ,我が国の建設産業における建設ロボット分野の技術革新 と建設生産シ

ステムの先進化を促進するために,今回のシンポジウムでは総合テーマとして「建築・土木・ロボ

ットの融合による建設産業の新たな展開」を掲げてお ります。シンポジウムでは,土木・建築をめ

ぐる施工分野でのロボット技術 (RT)と 情報通信技術 (ICT)の現状と将来を展望するとともに,

ロボット機構 と制御技術,移動機構,遠隔操作支援と評価,施工技術と自動化,無人化施工とシス

テム開発等のセッションを設け発表を予定しております。我が国の国土基盤整備や新領域等の各分

野をめぐる諸問題を解決すべく建設ロボットの開発 とその導入,普及促進等に寄与することを期待

いたしております。

これまで開催された 14回のシンポジウムは全て東京で開催 されて参 りましたが,今回は初めて

関西で開催 されることになりました。関西圏の取 り組みなど新たな視点で建設ロボットが議論され

ることを期待いたしてお ります。さらに今回のシンポジウムでは総合テーマで示す とお り,建築 ,

土木,ロ ボット・機械の各分野が密接に交流し建設ロボットに関する十分な意見交換ができる場を

提供 してお ります。日頭発表は全てシングル トランクとし,すべての分野の方が一堂に会 して同じ

テ~マ について議論ができるようにいたしました。また,よ り密接な情報意見交換ができるようポ

スターセッションも設けてお ります。

シンポジウムでは魅力ある発表が行われるとともに深い議論が行われることを期待いたしてお

ります。そして,本シンポジウムの議論と成果が今後の建設ロボットのさらなる発展と飛躍につな

がることを祈念いたします。

最後に,本シンポジウムの開催準備の実務に当たられた実行委員の皆様,企画運営に携われた組

織委員の皆様,そ してご支援ご教示を頂いた建設ロボット連絡協議会委員の皆様,さ らにはご共催 ,

ご協賛,ご後援を頂いた各団体の関係者の皆様に厚く御礼を申し上げます .
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スケジユール

9月 7日 (月 )会 場 :大阪大学 豊中キャンパス 基礎工学国際棟
10:00 ～ 10:10 開会式

10:10 -11:10 基調講演
「次世代社会インフラ用ロボットの開発・導入の推進について」

国土交通省 総合政策局 公共事業企画調整課 施工安全企画室長

岩見 吉輝 氏

11:15 ～ 12:35 セッション 1:社会インフラ点検 (4編/80分 )

12:35 ～ 13:30 休憩 (55分 )

13:30 -14i30 特別講演
「災害ロボットの課題 と挑戦」

ImPACTタ フ・ロボティクス・チャレンジ プログラムマネージャー

東北大学 大学院情報科学研究科 応用情報科学専攻 教授

東北大学 災害科学国際研究所 教授

IEEE Robotics and Automation Society次期会長

NPO法人国際レスキューシステム研究機構会長

田所 諭 先生 .ト

14:40 ～ 16:10 ポスター発表 1

16:20 ～ 18:00 セッション2:遠隔操作支援と評価 (5編/100分 )

9月 8日 (火)会 場 :大阪大学 豊中キャンパス 基礎工学国際棟

9:00 -10:20 セッション3:施工技術 と自動化 (4編/80分 )

10:30 ～ 12:10 セッション4:無人化施工とシステム開発 (5編/100分 )

12:10 ～ 13:00 休憩 (50分 )

18:00 ～ 14:30 ポスター発表 2

14:45 ～ 16:25 セッション5:水中作業,移動機構 (5編/100分 )

16:40 -18:00 セッション6:ロ ボット機構,制御技術 (4編/80分 )

18:00 - 表彰式・閉会式

9月 9日 (水) 見学会

8:30 ～ 17:30 集合場所

見学箇所

解散場所

大阪大学豊中キャンパス国際棟前 (8:15集合,8:30出発 )

天ケ瀬ダム (lo:00～ ■:50)

アクティブリンク株式会社 (14:00～ 16:00)

奈良駅 (16:30)も しくは、大阪駅 (17:30)

会場案内

受付・登録・案内 基礎工学国際棟 入ロホール

開会式 基礎工学国際棟 シグマホール

基調講演・特別講演 基礎工学国際棟 シグマホール

口頭発表セッション 基礎工学国際棟 シグマホール

ポスター発表 ショー トプレゼンテーション :基礎工学国際棟 シグマホール

ポスター発表 :基礎工学国際棟 ホフイエ,セ ミナー室

表彰式 基礎工学国際棟 ングマホール

企業展示 基礎工学国際棟 1階
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会場配置図

国際棟 1階

速函入縛

國
北銀l入言l

企業展示・ポスターボード配置図
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時

場

会

日

会

司

基調講演

2015年 9月 7日 (月 )10:10～ 11:10

大阪大学 豊中キャンパス 基礎工学研究科国際棟 シグマホール (大阪府豊中市待兼山町 1‐ 3)

建山和由 (立命館大学 )

講漬題目:「次世代社会イ ンフラ用 ロボ ッ トの開発・導入の推進について」

国土交通省 総合政策局 公共事業企画調整課 施工安全企画室 室長

岩見 吉輝 (い わみ よしてる)氏

講師プロフィール

1988Z子  (日召不日63年―)

2001年

2003年

2004年

2011年

2013年

(平成 13年 )

(平成 15年 )

(平成 16年 )

(平成 23年 )

(平成 25年 )

早稲田大学理工学部機械工学科 卒業

建設省 入省

本省 総合政策局 建設施工企画課 企画専門官

アメリカ合衆国 連邦政府道路庁 (FHWA)派遣

中国地方整備局 広島港湾空港整備事務所長

中国地方整備局 岡山国道事務所長

(現職)本省 総合政策局 公共事業企画調整課 施工安全企画室長

講演概要 :

政府は日本発のロボットによる新たな産業革命の実現を目指しており,建設分野においてもユーザ

ーニーズの主導による実用性の高いロボットの開発・導入が求められている。国土交通省と経済産業

省が連携して進めている「社会インフラ用ロボットの開発・導入プロジェクト」の昨年度の実績と今

後の展開について紹介する。
埒

6



時

場

会

日

会

司

特別諮演

2015年 9月 7日  (月 )13:30～ 14:30

大阪大学 豊中キャンパス 基礎工学研究科国際棟 シグマホール (大阪府豊中市待兼山町 1・ 3)

大隅 久 (中央大学)

酪演題目:「災害ロボッ トの課題 と挑戦」

東北大学 大学院情報科学研究科 応用情報学専攻 教授

ImPACTタ フ・ロボティクス・チャレンジ プログラムマネージャー

田所  諭 (た どころ さとし)氏

講師プロフィール

1984年   (昭不日59年 )

1998年 (平成 5年 )

2002年  (平万鬼14年)

2005年 (平成 17年 )

2012年 (平成 24年 )

2014年  (平成 26年 )

2014年  (ヨ「 成 26年 )

東京大学大学院工学系研究科精密機械工学専門課程修士課程 修了

神戸大学工学部 助教授

NPO法人国際レスキューシステム研究機構設立,会長

東北大学大学院情報科学研究科 教授

同 研究科長補佐,副研究科長      I
IEEE Robotics and Automation Society PFeSident‐ Elect

lmPACTプ ロジェクトマネージャー

酪漬概要 :

東日本大震災はロボティクスが様々な形で適用された歴史上初めての大災害だつた。ロボティクス

は一定の成果を挙げると同時に,活用する上での様々な技術的 。社会的問題点が明らかになった。本

講演では,災害ロボティクスの研究と適用の最新の成果を紹介すると共に,その社会実装に向けて解

決が必要な課題を整理する。また,その解決に向けたいくつかの取り組みを紹介する。
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見学会

同  時: 2015年 9月 9日 (水)8:30～ 17:30

見学簡所: 天ケ瀬ダム,アクティブリンク株式会社

移動手段: 観光バス (最大40名乗り)

集合場所: 大阪大学豊中キャンパス国際棟前 815集合,380出発

見学内容 :

1.天ケ瀬ダム

① 天ケ瀬ダム堤体

② 流入部 【大成建設 (株 )】 (現場桟橋上から)

③ 減勢地部 【大林・飛島特定」V】 (現場)

④ 白虹橋上部工 【ピーエス三菱 (株 )】

見学スケジュール

lα00 天再現場事務所 着

(徒歩移動 5分 )

10:05 天ケ瀬ダム

<15分 >天再事業概要説明 (天ケ瀬ダム・天再全景)

10:25

10:30

11:00

11:10

11:25

11:45

<第 1班 >

(徒歩移動 5分 )

天再現場事務所

(車移動 5分 )

流入部現場

<25分>現場説明

(車移動 5分 )

天再現場事務所

(徒歩移動 10分 )

減勢地部現場

<15分 >現場説明

白虹橋上部正現場

<10分 >現場説明

(徒歩移動 10分)

天再現場事務所

10:30

10:45

11:05

11:10

11:40

<第 2班 >

(徒歩移動 10分 )

減勢地部現場

<15分 >現場説明

白虹橋上部工現場

<10分 >現場説明

(徒歩移動 10分 )

天再丁見場事務所

(車移動 5分)

流入部現場

<25分 >現場説明

(車移動 5分)

天再現場事務所

■:50 天再現場事務所 発

2.昼食 (12:00～ 13:00)

3.ア クティプリンク株式会社

見学スケジキール

14:00  見学

15:30 質疑応答

16:00 アクティブ リンク発

解散場所: 奈良駅 (16:30)も しくは、大阪駅 (17:30)
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プログラム 1(基調詰演,特別講演,口頭発表)

9月 7日 (月 )

10:00～ 10:10 開会式

10:10～ 11:10 基調講演

司会 :建山和由 (立命館大学)

「次世代社会インフラ用ロボットの開発 日導入の推進について」

国土交通省 総合政策局 公共事業企画調整課 施工安全企画室長 岩見 吉輝 氏

11:15～ 12:35 セッション 1:社会インフラ点検 (4編/80分 )

司会 :古屋 弘 (大林組),栗栖正充 (東京電機大)

11:15-11:35 C'い 11

写真測量を用いた地下埋設物の位置情報取得に関する基礎的研究 ―地下埋設物のデータ活用―

4∂ ιロゴ/rοr a働 協θコβ」il,コガ Pοβ」il′」il,コ ИじT】研倣盟 οr y盟ゴθr即 磁だ 】世力ど  aり %サ ェど̀
g理
『Pねοιο♂ ,』盟Ettθ■ /℃ ♂ね盟0′07 -〕 魃 物 効 il,コ οFy盟 どθr♂。ttPゴ 】 盟 力 ど 9頻 盟 ′,コサЯ ―

O椎葉祐士・藤島果 (日 本建設機械施工協会)=山本真 (三英技研)

И慟″助 盈と,霊どコげね腫と2(σοコβサrEどθι」il,2カ修サねοどとれね励 θvЯθβ9arσと五2Stttuめ,ココゴ
〃 ,とοιο 7コ盟attο′ο(d麗Ⅵ rt%らた )

11:35-ll:55  C)・ 12

ジオタグに対応 した ROV用機橋上部工撮影装置の開発

力 7θ′οPttθ盟サOra a"‐ιβ
『『

コわ′θ働盟θr,∂ノβサθ辺 駒 聖拗呼ガ ο盟′07β rοr И税ど,′ /2,P,σι」「i'コ οr
σοttσrθサ9 JErPθrθι理♂ιttrθJ OrOP,2‐ι〃 θ隆 2″θo

O田 中敏成,加藤絵万 (港湾空港技術研究所)

嚇 烈ど口珈野遡盟カカど】鯰口F,ιο(Pο汚コ盪ど効
"ね

∂肪口ι9)

11:55～ 12:15 C)・ 13

鋼橋コンクリー ト床版棋型を用いた広角カメラ搭載クアッドコプタの外観検査性能評価

ИPPθ』rβttσθ ttattИ bttο r財 ね И 盟

『

′θ σβttθr2,ο29ロ コゴ
‐
♂οPι9rわノ 晦 ∂ιθθ′】コ il″♂θ〃 οσと

‐EPP

前滋 θraθ θ々どσο盟♂rθサθ∂′コわ

0井上六輔,柳原好孝 (東急建設),原島 正豪 (リ コー)

'コ

」il,盟とθrゑOrだθ, 】伽遡ば角巌盟豹 勇甲盪ar』 (錮盟ν密働 βttσι」il,盟 ヽ_,=汚】),コ辺ゴづしを,〃2rコ説鯰堕,
翰

12:15～ 12:35 C)‐ 14

Wi‐Fiカ メラ搭載小型無人飛行船による高所の目視検査に関する検討

閉9Era′ ね甲孵肋 擁 滋οどο′ο″ 税盟力箸 サねθ】LiJttP崩滋 膠」 σコ辺θrЯ

O仁田佳宏,松村仁夫 (足利工業大学),渡壁守正,稲井慎介 (戸 田建設),石田正美 (石田設計),

尾内俊夫 (足利工業大学)

髭崩L肛即川拗ち 」働 力れねたこど辺盟r,軸肋 甲 ね♂サ」il♭vιθ OF鍵遡防ο′ο),肋 肋 写盟 財財2と,施
観 勘 ,ここと,ね ガ (乃ど,て力 ,あa,″ 多aЯガ ね脳ね 徹劾 脱 忍段 輌 禦 F,r理),卑ガ 乃碗め 0コガ

伽ぬ駒禦ねJとlilttTサθ Or℃σカコ。′。)
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ず

1事30～1430 特別講演

司会 :大田久 (中央大学)

『災害ロボットの課題と挑戦」

InPACTタ フ・ ロボティクス 田チャレンジ プログラムマネージャー

東北大学 大学院情報科学研究科 応用情報科学専攻 教授
東北大学 災害科学国際研究所 教授
IEEE Robtts andAutomatお n Socttty次 期会長

田所 腕 先生NPO法人国際レスキューシステム研究機構会長

16:20～ 18:00 セッション2:遠隔操作支援と評価 (5編/100分 )

司会 :北原成郎 (熊谷組),葉 成浩 (鹿島建設)

16:20～ 16:40 C)‐ 21

無人化施工における各種遠隔操作による作業効率評価
7οrと α鮨 所 Й rノ θ7a′V'ι」il,コ ο盟 サね,7'PTOこど∂rθttOサθ♂0盟サ′0′ OF坊ねο

=ど

盟
=盟

2コ盟θゴ 9attJ功口幽,1ばう確

O茂木正晴,西山章彦 (土木研究所),油田信― (芝浦工業大学),安藤広志,伊藤禎宣 (情報通信研
究機構),藤野健― (土木研究所)

協 誠 理 肋 班 醜 勒 婢 力隆 班 肋 1励肋 阪 河 僣 ■9」θar♂ね ね ♂ガサ′サ9),効 乃 サ′

(賜 ″ar盟♂サ」il,vιθ OF`協肋り ,コ効誠れ色どο,肋ど,盟[ガ 盈XⅣ,肋ガ ねβιJil,Eどサθ Or
助 励肋 盟ど tダο辺盟阻危Яι」il,2,助 0′0),′盟ど」b比″盈力ο(乃脳θ,ぬぬ め
ね ♂肪 Tιθ)

16:40～ 17:00 C)‐ 22

速隔操作の操作者視点映像への地形モデル重畳表示システム
∂EどPθttiJttPOβθど口労

=烈
拷″ο∬9′ 伽

"θ
 OPeraサοrを Иわ″コ盟,F190rん′θoPθraサ」Pi'コ

O谷本貴頌 (大阪大学),深野亮 (小松製作所),篠原啓,吉灘裕,倉鋪圭太,近藤大祐 (大阪大学 )

隆 と,コοbv乃囲勇οサο(Os通 防 繭 砂 ,■ノ0乃 と
'コ

ο(/ο盟コサβ口め ,輪 ,洒ガ働 脱 οと,ra,

卵 ね 邊 La砲 /θ」il勉 /T,朗 ,盟ど)ね ■とθrο盟ど。(οβ,と,D財 瑠 崩 ゆ

17:00～ 17:20 C)‐ 23

操作方式の違いによる油圧ショベル無人化施工の作業動作解析
OPθr,函力 盟ガ/β」iJ,οFサカθねノとコ滋 θ〆♂272ιOrどこどθ ιοサねθ西陽砲脚θ οroPθra力盟10/βサθ】盟
0西山章彦,茂木正晴,藤野健― (土木研究所)

蜘 陥 り 型 ,乃協gaね理 力砂班 a盟ど〓駒西切げ拗 οt呂″1班と刀物題静■9,θ涅
“
ね′盟∂ι」「i♭Eどサ9)

17:20～ 17:40 C)‐ 24

無人化施工における視覚情報の強化に関する研究

～作業状況に応 じた環境カメラの自動制御と拡張現実技術を用いた注視支援～

ψ β盟ね,=2,9辺θコι力 [アココ′盟盟θど働口,加♂
"栃―ИFサο盟例距vJ[務盟θra attιr。/2コどコ防堕ゑ雪∂EどPPO財 晦 4戦葬盟θコサθど月効 ―

0■崎允啓,佐藤隆哉,協俊傑,岩田浩康,菅野 重樹 (早稲田大学)

芝 ね 透 肪 ね 辺〔塑 魔 現疵 牌 ∂,妨 顔卿 枠 h喝 』晩 輝 β口′7,ち ,コど働 懃 麺 ∂Eど

『

,コ0(″
'Jθ

ど,
切 繭 ♪

17:40～ 18:00 C)‐ 25

ボイスコントロールクレーンの開発

'97θ

′OPttθttι OFι・r′盟9 70fσθ♂0盟″0′

O永田幸平,洗光範 (竹中工務店)

FO盟ねすⅣ2『』ねコ盟ど肋 崩 崩 (娩 滋 σοrPοr,ι」「i,D
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9月 8日 (火 )

9:00～ 10:20 セッション3:施工技術と自動化 (4編/80分 )

司会 :藤野健T(土木研究所),菅原―宏 (日 立建機)

9:00～  9:20 C)・31

ダム用コンクリー ト締固め判定手法の開発

力 7θ′OP盟伽ι οr,,2 σottσrθ力σοttPЯ♂ι」il,コ

'θ

励 瓦肋 肋 滋οど

0古屋弘,上高克弘,久保貴士 (大林組)

卵 ゆ ね 加 助 yθ ο々,コ盟ど倣 競 蛹 Eどわ0(0わコノ』誠 σOrPοr2励

9:20- 9:40 C)‐ 32

自律型自動振動ローラの開発とダムエ事での実用

力 7θ′OPttθコι2だ β 7'′TどЯサ」ilDtt οr4口 ιottOttOこrJ σOttPa♂ιfO盟 ∂/Jιθtt rOr ttaサ 」il,盟 』研 Z腎

O浜本研―,黒沼出,大塩真,三浦悟 (鹿島建設)

X税 虚 ぬ lμ,辺βttο幼 ′z″ Eど 〆 -2廻 ,テ ″ 2とοιο 3曲 ,β盟ゴ SttOFV И 理  (′巧 協 盟 σοrpοr,サJil,D

9:40～ 10:00 C)‐ 33

画像情報を用いた上の水分量推定技術開発研究
挽 7θ′OPttθ盟サοrθ∂五口,肋 胞観協比μθ∂οrサね,7βサθr♂0コサθttι Orサとっ誠

O杉浦俊充,積山隆明 (立命館大学),Shwetha S蝕監ma(NMAM工 科大学),建山和由 (立命館

大学)

伽 ゑ 冠 佑口 鞭 a,駒 肋ど速 助 辺Я 偶 航 棚 誠 顕 防 Ю 崩 砂 ,働 躍辺 ,∂ ねvθιねコ

蜘 ,,コど盈 曜 即 ガ 盈 サθノ
'2,(財

″こど口誠 顕 h挽 節 ゆ

10:00～ 10:20 C)・ 34

パックホーにおける土砂掘削反力の解析

И盟ガノβヨiJワ οr誠′θ〆θ,7att r92θι」「i,コ rOrθθコ例ゑTOコ わ』′'と 'あοθ

O岩瀬裕史,大隅久 (中央大学),呉春男,牧野史紀 (住友重機械工業)

肋 競 肪 醜 ga肋 訪 伽 滅 (働
“

防 k期砂,鈎 r盟盟盟 駒 甲 ど乃 滋 2″ 協 勘 0

t9と透 虎盟盟ο μ θ,り ′盟力 J駒
=逝

ID七 )

10:30～ 12:10 セッション4:無人化施エシステム開発 (5編/100分 )

司会 :酒向信― (酒向技術士事務所),浜田耕史 (大林組)

10:30～ 10:50 C)‐ 41

無 人 化 施 工 に お け る 連 続 土 理 を 利 用 し た 高 速 築 堤 技 術 の 開 発 ～ 新 型 土 理 開 発 と そ の 施 工 方 法 の 確 立 ～

力 7θ′OPttθttι OF珂 算 JP,9ど θ】盟わa盟と口 θttι サθσね盟0′0″
“

滋 り ♂ο2肋 Eどο盟♂ β,2ゴわ,『β 力 塑
=盟

2盟コ,ど

伽 βttκ歳 盟  ― 力 7θ′OPttθttι Or盟97β ,コどわagβ ′盟ゴ θJι虜 朋 誠 辺 θttι οr」「i′J aИJZれzσ激 距 辺 θサねοど ―

O坂西孝仁 (熊谷組),川上勝彦 (フ ジタ)・ 猪原幸司 (青木あすなろ建設),北原成郎 (熊谷組),

吉田貴 (先端建設技術センター)

靱 翻 崩
"m2効

ガ 仇 ,L肥 )′ 盈 力辺助 盈 蒔轟 (乃JiJi,2め ら2),駒′盪,r,

像b盟コarο 4οねi σοttJサrEどσサ」il,盟 仇 ′ら班),a懃
"Jτ

励 2r,9働辺妙 θ♭,らa,,ヵrT,と,す
y光通誠先託Aど7'盟σ9ど σοコ♂サ盟θサ」i19コ ロ院邊堕ο′ο7θ切ロサθ】)

10:50～ 11:10 C)‐ 42

無 人 化 施 工 に お け る 低 遅 延 高 精 細 画 像 伝 送 シ ス テ ム の 開 発  ～ 無 人 化 施 エ シ ス テ ム の 作 業 環 境 改 善 ～

Dttθ′οPEttθttι Or′OvⅢ′,ιθ盟♂/■ 力
‐
ね 肋 ゴЛ榜 肋 ,すo焼 剛 盟 触 ぬ 口β/Jサθ盟 力 E「盟辺 222つゴ ι・ ο盟∂ι2σ サ」il,コ

ー ″οrと ,コカ 靱 囲 隠 盟ιね町 胸 7θ盟 9盟サOrEどコ辺 β盟盟θど θOttβιttσι」il,コ 1即 サθ盟 ―

0北原成郎!坂西孝仁 (熊谷組),野末晃 (フ ジタ),吉田貴 (先端建設技術センタエ
)

Sむω ね
'i′

βねar,′ /οJiJi&遺2】弱ゴ (/Eど口皇盟堪P2ゴ
`ι

,L挽工),42勇 hMン ロθ (「駒メカη a先
=″

』り,and
盪と'コゴ 7οβ力「i″,(zlど7Я盟♂

'ど
θοttβ独望σι」「i,コ 肋 と盟ο′ο7a力汚θf)
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11:10～ 11:30 C)"43

高解像度立体映像による建設機械の速隔操作
′θttοιθ♂ο盟加ガ OFttβ肋 ♂独bβ θTttpttθコサれ/“歳Tね態卜rθσο′口れbtt β

"効
    ‐

O伊藤禎宣・ 坂野雄― (情報通信研究機構 )・ 茂木正晴,西山章彦,藤野健― (土木研究所),北原成
郎,岡本仁 (熊谷組),安藤広志 (情報通信研究機構)

∂,ど,コ″ 駒  効 ∂2と,盟0(Ⅳコ肋 滅 み 滋 ′ιθ οr″ οr2,サ」「i,盟 盟ど σο盟辺塑函確艤 s
得σと盟ο′ο),協 誠 理 肋 班 瓶 肋 酌 ma,ね 肪 コ独 ο限 騰 胸 閲 θβθ,rσね

rコθιJi′口ιθ)″ S敷旅ヵ 冠 励 鶏 Htt Oと ,盟ο力 (陥辺甲 蜘 ガ a%ら寇),a盟ど′駒 鵬 И盟どο
(∬,サ」il,コガ hstttuιθ〆め ,肋 ,コ∬σο22阻紡 れil,コ,特ねコο′ο≫

11:30～ 11:50 C)・ 44

無線 LAN遠隔制御における常時接続システムの開発
巧b7θ′OP29盟 サοr,コ nん躍り呼

‐
οコ ♂0辺 ″ 肋 コ E匹財att Fοrrθttοサθ ♂0盟サrO′ B誠ね

『

rrθ′θJσ Lz4Ⅳ

O加藤果,森直樹,梅津 匡― (大成建設)

T,と,力 XZ妨 ハ独つとコWttbEコ盟ど】卵 朋 [/コ9佑口(例を翫ガσοrPο′′サ」,i,D

ll:50～ 12:10 C)‐ 45

地層処分施設における遠隔回収技術の開発
И盟ガノ∂」ilg οrtt θ〆♂27'サ」「i,コ rθЯ♂サJil,盟 Fοttθ 』0嘘 0盟 わ,♂ととοθ
O竹内啓五,矢萩良二=藤吉卓也,戸栗智仁 (清水建設),塚原茂樹,'朝野英工 (原子力環境整備促
進 日資金管理センター)

鞄 力 臨 口班 懃 ガ 励 覇 ねとこどノ2れ 肋 班 ∂,サο力」ittο 2を堕ガ attЙ 晦 幽 城
β駒を』げ 勢口を2とar,,力ど罰 誠朗盟z口 】段班p(M膀鶴il,,♂″x, 肋 βサθ″,コ,『θEttθ盟サJ駒陸hg,aコど
■9o92“ねσθ盟サ9r)

14:45～ 16:25 セッション5:水中作業 日移動機構 (5編/100分 )

司会 :猪原幸司 (青木あすなろ建設),小林真人 (コ ベルコ建機)

14:45～ 15:05 0・51

大水深対応型水中作業ロボットの開発
力 7θ′OP29盟サοr,99P∂θβじ跨 7′er tte′οわοι
O泉信也,飯田宏 (東亜建設工業),津久井慎吾,大村競司 (ト ピーエ業)・ 高精弘 (東北大学)

働晩牌 ″E珂 れ動的F肋 (肋 σοttοr"め ,μttμ 勢滋五 &ヴ 0ねοEttT2徹り ね伽 効 め ,

,盟ど肋 滋 T,と2ねコ崩 (TοとοとrJ切卿 菰砂

15:05～ 15:25 0‐52

6軸モーションペースを用いた動揺吸収型可動式桟橋の開発 ～第二報 実海域試験におけるプロトタ
イプの水平保持性能検証～

'97θ

′OPttθttι Or,力b嘘 】拓薙ヵ ,万滋 〃οサJil,コ ′θゴEr♂サ」「i9盟 口笠塊多∂ι2わ勘肋軸7P′コιFοr2-∂θ♂οコど
r,POtt f Pθノο′盟Йttθつめ サ」il,コJ οFね∝pttTとめ サ,′ ,ササJi,Eどどθ邸歳Tサθβサ塑0どθ′οFβι,疵ルゑT
P′コ″οr盟 ,サβθ,力売ゴー

0那須野陽平=今村―紀,田中孝行 (東亜建設工業)

Iποねθ」i2V,J堕9エル脇″ /2,コ盟ra,a盟ゴ T,とコ瀬 i覺盟』協 (2晩l σοrPοr,サ」il,D

15:25～ 15:45  0・ 53

無人化施工の新展開～速隔操作による半水中作業システムの実現～ ―第 1報 全体格極と基礎実験一
И  Ⅳ 07θ′肋 7θ′OPttθコιοryコ

=盟
,翅 θrattβ ι2σ れ,i,コ ♂/Jιθ辺 ― 麗 ′И コ OИ閉 滋 姥 a距 ♂θPサ 2だ 肋 誌

θ〆P'コ盟θ盟サJ―

0藤野健― (土木研究所)i船追俊雄,油田信― (次世代無人化施工技術研究組合)

〓勘扱邊ゴコリねοCを朋%晦 ′θσθaμね五2∂所′Vサθ),bβね」il,コ盟盟わ′J,辺2,,コゴ

"И
ガ滋

(Ⅳθ7[′コ盟22コθどa"Jttσ激
"肋

とコο′ο″ ′θ♂θコ
“
ね五

““
力励
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15:45～ 16:05 C)‐ 54

無人化施工の新展開～速隔操作による半水中作業システムの実現～ ～クローラキヤリアの不整地走行
の基礎解析～
σねЯraa勉■ね脇 И盟,′ノ♂」「ig〆

"肋
励 rοr θrコ 7′θr伽 力 ο盟[〆盟θ7θ盟伽 励

0渡辺将旭,渋川文哉,前田宗彦,村上弘記 (IHI),早瀬幸知 (大本組)

』狐疑盟ЯLi肋 サattβ先 乃 辺擁 鋤 Eこと,7,″ 切hP誠拘 協 励 ♭ 肋
"〃

″コ孟・コ盟Ji側
σοrPοr,サ」il,D,22ど 珈 滋 Oμ ,ノ』∂θ(0ね2っカリ 阻コ :てみ ,LttD

16:05～ 16:25 C)‐ 55

動輸付きフォークリフ トをもつ階段昇降ロボットの開発

'97θ
′OPttθttι

'切
わ励跨′ο力οιo詔「

i′とコ″辺四角ЙうとT朝陽θθ′βθ,P,わ′θ ιοИ♂♂9盟が,ヵが,θσ♂θコど賜

0畑迫健―,三井見博文 (産業技術短期大学 )

ね閉腸ゴ」協 tas由盟 どコ肋励コ却賜が (σο〃θFθ 〆ね】ИttЙ
"挽

肋ο′ο)

16:40～ 18:00 セッション6:ロボット機構 田制御技術 (4編/80分 )

司会 :平岡茂樹 (ト プコン),柳原好孝 (東急建設)

16:40～ 17:00 0‐ 61

次世代無人化施エシステムの開発 ～自律制御による割岩作業～
湯 7θ′OPttθコサ コθ〆ι‐

『
θttθr,脱塑 盟盟盟カカθど attβttκ政盟 loノβサθ辺 ―

=Oθ
と 加戦題近T 滋  炒

Jθ/…♂ο盟サrο′rθどり石ぢθ口_
0宮崎裕道,青木浩章,片山二郎 (大成建設 )

"カ
ゥv胸町EttИ″4班 2だ∂βわ口rο Faι2ノβ2'(2駒脱ガθοrPοr,ι」il,D

17:00～ 17:20 C)‐ 62

次世代無人化施エシステムの開発 ～自律制御による転圧作業～
湯 7θ′OPttθ辺サ プ コθ〆サ‐Fθttθra肋 盟コ辺,コ盟θゴ ω β加 ♂肋 口 嬰 ι92-σ οttP,♂あ蛯 70r士 ル
a死角%距サ

“
′rθど嬰 サ92_

O宮崎裕道,青木浩章,片山三郎 (大成建設 )

助 L″辣 狙 E放ゑ″И班 22ど S2わ″ο Fa炒辺2(拘ぬすσοrpοr,サ」il,D

17:20～ 17:40 0‐ 63

日視点検 B軽作業を目的とした脚ロボット用多機能ハン ドの開発
Dttθ′οPttθttι ば 五 施駒卑コιrοわοιねa盟ゴrOrラみ va′ヵ∂Pθ♂拘「i'コ 9Ttted崩 滋 ′

'r。
″θa盟誠 ピ

0秋山亮,神山和人・ 小嶋勝,洞出光洋!前栞志,新井健生 (大阪大学)

'ノ

0五 電 孵 辺 ら 】∽ Z口ιο 五 肋 朗 孵 辺 ら れ ね J,声 を/OJi」 i」E盟,,″ 拗 盟 崩 砂 〃 οrz協 箋 Ы ′∂ね」ittθ ′
カカゴ 盪 ι♂E「0

盈ガ(Oβ,と,防Ю成ゆ

17:40～ 18:00 C)‐ 64

構造物壁面検査ロボットHORNETの消費電力低減に向けた検討
島阻Йね元」il,コ Fοr ttθ コPb″θr ttβ口辺P励 】θどこどθサ」il,コ ♂ο盟♂θr― 

『

らOσο2οサ」iレ″θ′οゎοι Fttθ】力ⅣИttr rοr
attθrθサθ″′′rg

O都倉悠平,高田洋吾 (大阪市立大学 )

励 す曲 a,コゴ〕駒η 盈と,滋 (Ostt σ」i♭/防 Ю崩砂

18:00～    表彰式・閉会式
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デ

プログラム2(ポスター発表)

9月 7日 (月 )

14:40～ 16:10 ポスター発表 1

14:40～ 15:10 ショートプレゼンテーション

司会 :大隅久 (中央大学)

Pl‐ 1

構造物の点検 a情報化を目的とした画像と距離情報を統合 した地図生成手法の検討

助 βttσtt οr′,″ コP rβ」iJ口♂ ′2,Fθ 知 ゴ ■ ,盟

『

θ力 滋 rοr独 解 勉 Por9″ ιど。。r∂加 ♂サ″ θσ

O水野智貴,入江真也,梅谷智弘,田村祐― (甲南大学)

拘堕οねittw9働 移 と均 拘堕肋 [ア辺 9加可 2だ 駒 肪 鋤 コ″β(/οttβ盟 [′コiァθrβJi♭,

Pl‐2

画像情報付加地図のための撮像位置を考慮した軌道計画
伽 力 肋 り Я 勉 滋 T働 凛 叩 口 由 Tサ ο ttθ ∂ と,ο斃 」臨 劫 肋 rοr′盟 コFθ 拘 め 胆 2あil,コ ス どどθど ″ ″

0高石啓史,田窪朋仁,上野敦志 (大阪市立大学 )

n溺 肋 ゴT"艶J口堕;口肋 沈 力鴎 口施 Я盟ど4サ。拗2F[′θttο (Oβ2と,σ」il,ノ Й ゴ隠前 砂

Pl‐3

建設ロボット等における情報通信および環境センシングのための可視光通信デバイスの研究開発

Яω  οF陶 肋 凸柳防 働 幽 廻 協 肋 力 励 rοr′盟Fοr盟,ι」il,コ じ肋 辺捌 榜サ」il,コ 知 ゴ加 励 辺θコιβ′

&盟笠拠知Σtt attJ加放塑
=ο

わοιβ

O村井健介 (産業技術総合研究所),月R部航,自石萌,押館寧,中野元博 (大阪大学)

五 ″ヵガ a西2xμ ,肱崩 Za肋 魅 嘘 ィ働 協 盟 9コ盟どZ則 抵盟ο(0,コと,碗占9前砂

Pl‐ 5

二次元 レーザースキャナーを用いた トンネル施工時における吹きつけコンクリー ト厚測定技術につい

ての研究

∂ιロゴノ Ott βねο力 r9サθ 虚顔】盟 θJJ ttαね 盟rθ
=盟

θttι ιθ♂とコ0′ο″ βサιねθ 肋 口9 οFサねθ サEど辺コθ′σοttβ沈盟 ♂励 馳

ι力9加 遡肋θttJ」 il,コガねo∝ J♂βコ盟θr
O松倉涼汰 (立命館大学),東山遺 (国土交通省),積山隆明,建山和由 (立命館大学 )

■ノ滋 筋 施 口と″ コ 働 ねこr盟融 観 Dげ瑠 成 φ ,月 ノOH顕 誠 》 盟 β 働 肋 胡 り οF嫌 ,

r盟浄2,肋σι″9,コど 作コ盟l,Pο

"β
盟ゴ 釣励 ′盈と,2角i焔馳燿塑ら ,コゴ】∽Яり

"″
盈 サθノコ盟コ

鶴 ねEど辺激 知 肋 ゴ廟 砂

Pl‐6

劣駆動機構を搭載 したコンクリー ト点検用打音装置の開発と性能評価

力 7θ′OPttθコι οrιねθJ肋辺盟θfr盟

『

∂/βサθ辺 崩滋 yコどθr,♂ιttЯサθゴ″″カコ巌胞 rοr σ。盟♂rθ′θね甲″サJil,盟

β盟ゴβァコ′vЯι」「i,コ 〆珈 触θθ

O高橋悠輔,中村聡,上野隆雄,井上大輔,柳原好孝 (東急建設),小川安―,佐藤友哉 (小川優機

製作所)

7口,滋θ蜘 ,班 J,ιοЯどⅣ,と,コTa, 覺』とο yθtt。′五ヵ強ダ盟とθ」随ο『ガ9, 腕 傷滋盟 豹 島甲ねar,

(駐即 働 β加 ♂肋 Й ′L肥),珀β置力 0『,72,,コど乃塑0/Я ∂コιοね(0『Яv蝶 紡 ′ら寇 )
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Pl‐ 7

磁石走行式橋梁点検ロボットの研究開発 ―音源探査装置搭載型移動ロボットー

カ 7θ′OPttθ盟サο盟れ角禦θι 7カ距励箸 ″οr士
=ο

わο′rοr】」「i″♂θれ甲脱政塑 ―Z力距励箸 ′οわっιο盟例bθ

Jο盟 ど♂ο″♂θえ漑趾能,ι」il,2ゴ玩腸 ―

0永田尚人,北原成郎,大脇雅直,西岡吉弘,渡辺英彦 (熊谷組),小柳栄次 (移動ロボッ ト研究所)

r」i192サ。ハ陽嗜解ぢら 石協堪距っ】α励 ,ra,ユ盈消曖盟aο Oο万塑遺二 】挑乏芝ととつ卵 勇B】働L弘っ 刀ねサβ盟』わθ
(/Eど盟効 辺ゴめ ,ね躯),2Pど 鴎iXウ22■ダ伽比肋め鼠力>=θ」θ′

“
力紘 LD

Pl‐ 8

ロボット芝刈り機のためのビジョンセンサによる芝の刈取境界認識
陥 肋 ‐わ,,9ど湯 筋 肋 οrらЯ7盟 】,v盟ゴβり Fο′肋 施 力 閉 肋 ″θr
O福川智哉,関山浩介,長谷川暴久 (名 古屋大学),福田敏男 (名城大学)

物 0ノ′乃 と口と,7,,/OJ盟と,"ら ンね励 汀,Jθ

『

,7'(∬2gοノコ 防 爾 砂 ,盟ゴ 助

乃と,どЯ助 防 ,前砂

Pl‐9

研磨 ドリルを搭載 した移動ロボットによるコンクリー ト構造物の強度推定
み 疵盟,サ」「i,コ οFσοコθrθιθ∂サ′っ盟″力わノ励 月0わ0サ 前滋 働 翅 蛯 切距〃

0井上文宏,湯沢聡 (湘南工科大学),佐藤智 (テ ィロエス Eプランニング),渡退晋也 (施工技術総
合研究所)

几 皿 濃 力 ′盟ο盟9∂,ぬs述 7Eどzβ胞 働 0盟ココ′盟勤 佐 サθ οF晦 】物 琺 ∂,サοσと,i∂』力 ♂ S月肋 成 を

銑 らE″ ゴ 助 ″,ι2盟′ん (e/』P,コ θοコJ加,励 陸 肪″ ″ ゴ 肋 励 θり ′θσθ,rθね

ヱね♂才」,i′ェrι9)

Pl‐ 10

遠隔操作のための運動立体視ディスプレー

」y。疵 凛 P,r,′Fax,」 i,9P′2/司四ι9辺 Fοr′θttοサθ σοttιrO′

0近藤大祐,吉湾裕,谷本貴頌,倉鋪圭太 (大阪大学),深野亮 (小松製作所)

D由盟と9 Fο盟砲 ′盈切虜 乃誠ぬЙ砲 盈とコ盟0わV劉独Jとっ物 】宙加 rttrコるぬ野 (OJЙと,防 ,α前砂 ,

'コ
ゴ
=ノ
0乃と

'コ
ο(/οttЙιo口 これ,L寇)

Pl‐ 11

無人化施工による応急対応技術とその基盤となるデジタル通信技術の開発 ― 無人化施工の新たなエ

法と作業環境改善 ―

D"θ ′οPttθ盟サ Or,29′

『

θ盟♂ノ ♂0〃θJOpο盟どθttθθ サ

"ね
盟0′ο″ aコど 喧 卵 ガ ♂ο22函 ぬ 2曲 sI駐 肋 ο′ο7カ

『
"盟

コ盟コθど ω コJ勉 励 ― Ⅳ θ″ 塑 θサカ0ど ダ 独 塑 琵 理 ♂サ」「i,コ 盟 ど οPθr,サ」「i,コガ ,コ透 切 辺 θttι』′五町 躍 ,7θttθ辺サ

οFEPコ盟 β辺盟θど ♂οttβι盟 ♂′Jil,コ ー

0吉田貴 (先端建設技術センター),藤野健― (土木研究所),猪原幸司 (青木あすなろ建設株式会社),

早瀬幸知 (大本組),北原成郎 (熊谷組),中 田晴久 (西松建設),川上勝彦 (フ ジタ)

脇 誠 Iποβね,i∬′

“

ど7aコ♂θどσοttβιttθサ」il,コ attЙtt。′。″ σθ盟サθr), J監班函ЛF」比ヴねοQ馳だ鴻と″οrとJ
耳θσθβ

“
ね」恥Jι」iナロιθ), 節 盪ara(ИJ塑コ砂 ИЛげ σοコo歳望例比凛 Й ′ら虎I), 7盟ねi′οttο ″コノ′♂θ

(0ね2っサομ 孤」iめ,ね魃)′ づ助激盟 工挽透理  (Fこど盟乳pむ鵬ガ これ,力魃), 』助盟れ税,Ⅳ2と,ιa
的

'ね
盟θ♭阻琺理θι」il,辺 め ,あ励 ,コ盟ゴFaね山 肋 Fa″,と,辺Ji(乃

Ji」
il♭,あ′ら寇 )

Pl・ 12

次世代社会インフラ用ロボット現場検証における無人化施工用備敵映像提示システムの適用
0盟胡力

"θ
コサοF=οわοサFοrュVθtt θθttθr2肋 珈 れ鯰 ∂ιttσサ″θO盟 履″咎‐9/θ ttv∂ノ♂サθ盟

と
'y盟

2,盟盟θどて比燿∂力v♂励

0小松康,藤井浩光 (東京大学),Alessandro Moro(東 京大学,ライテックス),野末晃,三村洋一,小
幡充実 (フ ジタ),山下淳 (東京大学)

耳 θコ /ο
=盟

,ιJち 助 ね コ F均滋 (動 θ E″ 腕 ヶ οr的 とノ0),Иr9,β,コと 0〃 Orο (動 θ [アコ irerβJi′ノ Or
釣とノOЙ盟どη」「iナθ♂β),ぬ働盟劇″口9髭施″〃駒P″,,盈サβvコ】0わa滋 (乃Ji」

il′,め,L財),2だИサβИa″
y'塑風曲  (拗θ助れ9馘″οr釣たノ0)
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Pl・ 13

遠隔操作コックピットにおける低価格ヘッドトラッカーを用いた操作メニュー表示位置の決定
,θ め 歳 盟 οr,」 ilgP′コノ 励 脱 盟 rOr ο peraι 」il,コ ″ θttT口 `g盟

『

コ ら

'7 
σ οoι μ θЯゴ コ駒 冤σ々 θr ο辺

勢′θοPθratt σο♂士P」i′

O菅井龍介,栗植正充 (東京電機大単)

■ノ01g盟と,だ聰 ガ ,盟どれね能盟五佑v」監2お口(Tο士ノO Dθ盟ねi切 聰 崩 砂

Pl・ 14

複数連結ヘリコプターを用いて障害物を回避した長時間備欧監視飛行

Lο盟

『
婢 サ動距 0わJθ〃2サ」il,24刀辺駒

『
∂サロ,力 0わβサЯσ′θβ崩滋 拗 サθr∂ノ

'ι

θtt σO盟29♂サ,ど わノ
И 崩 弦 ″ ω わ′θβ

O今津篤志,出原祥磨 (大阪市立大学 )

Иサβ勘】F勇盟コどこど,コどJねο口辺a力λttar,(Oθコ士コ効 D汀崩 砂

Pl・ 15

橋梁点検のためのマルチコプターシミュレータの開発 ―シミュレータ開発計画と現状―

盪 θど
'79′

OPttθ盟サοrサカθ辺肋 ιor a盟盟′,ιοr rοrル範甲ヵ甲"肋
―働mねιοrど970′OPttθttι P′盟

a盟どサねつσ― θコサβ」「i♭va励 ―

0芦澪怜史,大進武生 (名 城大学)

∂』崩 軸 a陶 加 ゴ 盈 と9ο Oo述 伽 ウ 眈 ゴ覧 冠 砂

Pl‐ 16

インフラ構造物点検のための柔軟静電吸着装置を搭載 したマルチコプタの提案
兌η咽ガοr2盟】肋り才9rガ滋挽朗姥 θ′θσιrοβιコル コどねθσJiァθゴθ競腕傍 力肋βιttσサ″θ盟

"O山崎達也,アジズル,村井俊亮,丹野悠,前田真吾,中村真吾,油田個―!吉見卓,長谷川忠大 (芝

浦工業大学)

ね カ ロノЯ ttma癌 ,7Д 盟 ぬ 滋 施 ιJね口盟∂口とθ力 伽 里 五 7E「 物 盟盟0′ る駒 娩 望 れ伽 θ亀 ∂ね i」口

『

ο Ⅳ aと,辺盟ra,

"7Eど
ち 盈なコβ力」i擾仇肋班 ,コゴT,と肋駒肋aq留7,(∂あilbβT,ねJ筋″サθ οr娩とコ。′。♪

9月 8日 (火 )

13:00～ 14:30 ポスター発表2

13:00～ 13:30 ショートプレゼンテーション

司会 :井上文宏 (湘南工科大学)

P2‐2

章引型資材搬送システムの開発 一大規模商業施設新築工事における水平搬送 ―自動搬送システムの

開発―                    イ

Dttθ′οPttθコι Or"財閉 滅 θ防 79/2盟♂θ Jノβサθ塑 "」比 滋 ∽ サ′′σO盟 7θノ
'コ

σθ力 と,r『θ腕 ∂ねT"昭
σθttιθr aattβttθ肋 "

O六本絵利,土井暁 (大林組)

〃コi Ottοサο,辺ど働 勉馳 〕げ (0わЯノ
'∂

力i σοttοrЯ肱励

P2‐ 3

無人化左官ロボット

4PP′ノねの サ′0わοサ

O義思速(糾
躯 脇 務滑

ぱ洗逸扉湯凡班温七ヵ〃
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P2‐4

∂θttβοrわコ∂θゴT,誠乙
“

v焼距盟 ど〃οサ」「i,コ Яね崩喀 οr′οわοル 盪ガ肋ピ F2,2ゴθ例誠励T拗
0∂ θ口叱 滋 οο盟 あ

“

み 乃 働 四∂口2F物 ″ /θοコ

『

β口 θ470ttFJ90た ち ∝ み Jβ盟

『

ねο ИttЪ 瀬口 ど σと,コ

『

‐
∂οο

μ,コ (″加/,2『 L鵬姥靱膀 ηθPИう肋 οr/οre,)

P2・5

4〃
'rr7arθ

ゑ 範 孵 οF2)ら ,σ,′ 角 聰 肋 M函 誠 昭 ∂/βサ9辺 rOrね サθ】 ilγ9盟測 吸 切 7'サJil,盟 ′ οわοι

Oμ即盟"∂θο々 Fοο(/οr9,2V2歳珈ガ yれ
iァθr,」「i♭ノOFβrrど,2逮,■,PT例おοr/οrθコ),7。ttT∂滋駒

盟ど,οttre/w Fθοtt rrnね2口置挽閣効蛎■,P力斑Z οFFοrθa)

P2‐6

乃 βttθ″οrttrοr a帥‐盟Dd娩 ∂ノβサθtt ЫttT」47肋 ねコο′ο7
0∂οο盟7οοとF7οコ(∂ロコ

『

士即 ±72コ 中 耳θP曖臨 οr/οrθa),蜘 /,2『 (rοrθ,P′,コ′

力肱ねサθコ,コσ9,■9PTうル ミK式 ,力,メ00盟 コ乃 町 ,コど∂口7,コ 働 塑

『

(∂滋 滓 コと7,コ 拗 陶崩蛎
′θP励肋 οFFοr92)

の
P2・7

無人化施工の新展開～速隔操作による半水中作業システムの実現～ ―第 1報 全体構想と基礎実験―

И Ⅳ07θ′
'97θ

′OPttθコιοF[「コ辺ヵ
"〔ガ a"βttσサ」il,コ ∂ノβサ9辺 ―フ班′ИttOttσ ο盟♂θpサ 22ど肋舵

θ〆PθコiJttθttιβ_
0藤野健― (土木研究所),船追俊雄,油田信― (次世代無人化施工技術研究組合)

勒 コげねοCを例跨
'花

崩皓′θo9a“ねねsttuめ,励 五預2わ,s韓,22ゴ る池とね″ 】賂サ′
(∬θ″ 肋 盟2盟9ゴ Ctts加隠 歳

"隻
履防ο′ο7■ 9σθa“ねA"側 力 ι」il,う

P2‐ 8

油圧ショベルの長距誰速隔操縦システム

ニ 2零 比 腕 効 慰 願 θ rθttOサo♂0盟サrO′ Jノ19サθtt OFカノ と

'Σ
み θ〆♂,7,サ Or

O塁野和則=菅原―宏,小倉弘 (日 立建機),稲田圭介,竹内隆 (日立製作所)

/az盟″ μοβね」i口9X″両 力∂Eど

『
,7,ra,肋麓 0留,C覇滋ЛF ttβ加 ♂肋 力後励 α7め ,

あ寇),勘 EどとつねЯち ,盟ゴねと,誠 例 働 力 QttLЯЛr θ♭,L班 )

P2‐ 9

ホイールローダによる混合土砂掬い取り時の反力解析
■92θι」il,盟 Fοr♂θれ ガノJJil'〆&腐》塊

"/陽
θθ′Lο,どer

O奥村幸平,岩瀬裕史,大隅久 (中央大学),皿田滋 (筑波大学),林機― (中央大学)

∠οとす 0とこど
=盟

T,′ 王肋 薩 醜 se,』晩漑包ra飩 ど
=盟
」i(働 Vο 助ガx癌 砂 ,蜘 ∂,raサ,(動 θ

[′コJiァθrJJil,ノ Or勢滋 こどゎβ),a盟ど】脇 棚 働 ″ ″2ノ
'∂

ね」i(働 vο 切 瑠 崩 砂

P2‐10

ホイールローダによる堆積土砂形状の制御
θοttιrο′9角遊,pθ プ〃ねωttθコサrοr 7ねθθ′′ο,ど,rJ

O溝田智滉,岩瀬裕史,大隅久 (中央大学),皿口滋 (筑波大学)

伽 勲 産 偽И砲 れ 湖 Йガ 肋 lo9,Eね,誠 Oσロガ (働 vο 肋 脱 剛 り ,,盟ど働鞍 理 &距 ね (盪θ

肋 脱 瑯 け οr勢滋 Иゎ′)

P2・ 11

荒掘削から仕上げ整地まで自動アシス ト制御する ICT油圧ショベルの開発
―PC210LCi・ 10′PC200i・10-

'97θ
′OP=盟θ盟サOr夏〃 μノと'滋

β〆♂,7,サOr♂Ottιrο′r,ゴ 譴辺ガ盟Eどサ0辺′脆崩レ 0́盟 力 Eどすね 曳がを サο
′θ距励T― Pθ夕′ιあα・′効 ‐′θ―

0新谷7(小松製作所)

∂,サοfv a肛コEれば(∠。】盟,サJ口 これ,L冦)
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P2‐ 12

不整地踏破能力向上を目的とした CPGによる脚ロボットの歩容生成
例 もased[彬ゴι θθttθr,誠

"望
″Lθ

『『

っど■οわοサ
=脆"僣

駒財η
『

[「コθ7θtt attEIコど

0河田武之,神山和人,小出勝,洞出光洋,前泰志,新井健生 (大阪大学)

卯 Fa″コち F,zロサο】働コ的櫂辺ら 力働a2v ttin,,"助 盟江ん ″οrztt I″,,珀″ Zれ ,,盟ゴ

盈 サβ口ο盈 ガ (OJ涅とコDげЮ 崩 砂

P2‐13

未知環境での移動 B作業を目的とした相似形小型ロボットによる脚ロボットの動作執示
肋 疵 麗 ιθコα肋 昭 サο′9『

『

θど rο力οι rοrtt。7θttθコι力 Eど辺とコω tt θ盟″ 0盟
=盟

θコサロβ盟

『

′ 盟 ″朋 rOわOι 効

ιο ιねθο盟♂盟ЙFrOわっι

O井上利彦,神山和人,小路勝,洞出光洋,前泰志,新井健生 (大阪大学)

蜘 五翅盟θ,Faz口ιο】∽婢 盟ら〃,J′買ど物 コ′И加辺班砂″οratt lπЯθИ親どれねθ,と盟ど
T,胸どどっ4ra】i(0,2と,切Ю成砂

P2‐ 14

同田制御を用いたロボティックウェア cwara①の開発
力 7θ′OPttθコサοrιねθ

=。
ゎ況ヵ ″θ2rθ″βr20國競T島曜ル 激盟

=肋
“

どa盟″ο′

0大矢卓摩!橋本稔,田中浩仁,鉄矢羮紀雄,粟崎沙恵子,竹内志津忠,丹羽花子 (個州大学)

男と口盟β 9閣歩″ ねOtt fね励 οち 珈 力 覺盟】協 力陛力 偽 ιβコノロ,J'θとοИ脇2z湖電 ♂ねJil∬Erθ

盈 士θ辺 町 22ど 〃ЯttЯとο財 ″β(α助 訪 ИEπ崩 砂

P2‐ 15

簡易動作計測に基づくスマー トスーツの軽労化効果の見積もり

み ιJi盟コサ」il,コ Or塑 用 οF4為 齢 が距 βどθσサ οr J辺 ,】サ ∂ Eコ il′ 】 ,Jθど οtt D駒 脚 腕 ガ 〃 θβJttrθttθコι Or

い '肋ι」il,コ

0田中学之,宮島沙敏 (北海道大学),今村由芽子 (産業技術総合研究所)

卵 伽 激 ち ∂コ″

"物
》 盟,(汀οと コil″ο切 瑠 崩 り ,2盟ゴ乃 29とοれ ,盟T,(4f∂り
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時

場

日

会

企業展示

2015年 9月 7日 (月 )10:00～ 9月 8日 (火)18:00

大阪大学 豊中キャンパス 基礎工学研究科国際棟 1階 (大阪府豊中市待兼山町 1‐ 3)

西尾レントオール株式会社 大阪支店

株式会社アルゴ

株式会社アクティオ

日立建機日本株式会社

協力企業一覧

西尾レントオール株式会社 大阪支店

株式会社アルゴ

株式会社アクティオ

日立建機日本株式会社

ゼロシーセブン株式会社

北陽電機株式会社

株式会社栗本鏡工所

ヒロサワ機械株式会社

三陽電機商事株式会社
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委員名簿

(50音順 口敬称略 )

組織委員会

組織委員長
組織副委員長
プログラム委員長
プログラム副委員長 井 上 文宏 (湘南工科大学 )

生

由

久

夫

弘

充

生

穂

健

和

　

文

智

正

民

美山

井

山

隅

藤

谷

栖

川

方

新

建

大

伊

梅

栗

谷

具

(大阪大学 )

(立命館大学 )

(中 央大学 )

((―社)日 本建設機械施工協会 )

(甲南大学 )

(東京電機大学 )

(産業技術総合研究所 )

(国土技術政策総合研究所)

(東急建設 (株 ))

(大阪大学 )

((株 )大林組 )

(鹿島建設 (株))

((株)lHI)

(大阪大学 )

(大阪大学 )

((国研)土木研究所 )

(名 城大学 )

((―社)日 本ロボットエ業会 )

((株)イ ノフィス)

出版委員長
出版副委員長

表彰委員長

企画委員長
企画副委員長

広報委員長

国際委員長

財務委員長

会場委員長
会場副委員長

組織委員

ア ド′`イザリ

柳原 好孝

前  泰志

古屋  弘

纂  成浩

村上 弘記

小嶋

神山

B券

和人

健―

武生

能正

哲ニ

新井

吉灘

井村

神山

小嶋

田窪

的場

森

矢野

野

道

　

田

藤

大

畑

吉

酒向

森

信一 (酒向技術士事務所)

正人 (横浜 MM研 究所 )

実行委員会

実行委員長

実行副委員長

実行委員

プログラム委員会

プログラム委員長
プログラム副委員長

プログラム委員

健生 (大阪大学 )

裕 (大阪大学 )

健介 (産業技術総合研究所 )

和人 (大阪大学 )

勝

仁日
河

日
河

彦

二
久

裕

公

(大阪大学 )

(大阪市立大学 )

((株)大林組 )

(日 立造船 (株 ))

(国土交通省近畿地方

整備局)

(中央大学 )

((―社)日 本建設機械施工協会 )

(甲南大学 )

(大阪大学 )

(清水建設 (株 ))

((株)熊谷組 )

(コ ベルコ建機 (株))

(日 立建機 (株 ))

(立命館大学 )

(前田建設工業 (株))

((株)大林組 )

((国研)土木研究所 )

((株 )竹中工務店)

(戸 田建設 (株 ))

(大成建設 (株 ))

(東急建設 (株))

(甲 南大学)

(名 城大学 )

(国土交通省近畿地方

整備局 )

((株 )竹 中工務店 )

(大阪大学)

(大阪大学)

((株 )神戸製金岡所 )

(立命館大学 )

梅谷

大原

川崎

竹内

前

道川

森田

横山

智弘

賢一

和木

誠―

泰志

隆士

孝司

隆明

久

夫

弘

生

史

郎

人

宏

由

栄

史

一
夫

広

樹

文

智

健

洋

成

真

一
和

　

耕

健

春

明

直

大隅

伊藤 井上 文宏 (湘南工科大学 )

梅谷

新井

金森

北原

小林

菅原

建山

仁ノ平

浜田

藤野

星野

三輪

森

柳原

猪原 幸司

嘉納 成男

栗栖 正充

酒向 信一

関原  弦

察  成浩

野瀬 松男

平岡 茂樹

古屋  弘

員方山美穂

村上 弘記

森田 孝司

吉田 哲ニ

(青木あすなろ建設 (株 ))

(早稲田大学 )

(東京電機大学 )

(酒向技術士事務所 )

((株)フ ジタ)

(鹿島建設 (株))

((株 )′よヽ松製作所 )

((株)ト プコン)

((株 )大林組 )

(国土技術政策総合研究所 )

((株 )IHl)

((株 )神戸製鋼所 )

((株 )イ ノフィス )好孝

20



間合せ先

〒560‐8531 大阪府豊中市待兼山町 1‐ 3

大阪大学大学院基礎工学研究科 新井研究室内

第 15回建設ロボットシンポジウム事務局

E‐ mailiscr15中 seC@Ccrr.jp
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