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多自⏤度柔軟関節ࣟボッࢺのたࡵの࣮ࣔࣜࣈࣂ࣮ࢱンࢆࢢ用いた効率的࡞動的動作の学習，第 回計測自動制御学会シス

ション部門講演会㸦࣮ࣞࢢࢸン࢖࣭࣒ࢸ 㸧， ，ᮐ幌， ᖺ ᭶，㧗橋城志，尾形哲也，中西淳， ，

菅㔝㔜樹

動作生成，第࡜の学習ࣝࢹた㐨具身体化ࣔࡋ考慮ࢆ把持動作ࡿࡼ࡟ 回計測自動制御学会シス࢖࣭࣒ࢸン

ション部門講演会㸦࣮ࣞࢢࢸ 㸧，ᮐ幌， ᖺ ᭶，金ᮯ泰，㧗橋城志，尾形哲也，菅㔝㔜樹

第，ࣝࢹた㐨具身体化ࣔࡋ考慮ࢆの把持ࡵ㐨具使用のたࢺボッࣟࡿࡼ࡟ 回日ᮏࣟボッࢺ学会 学術講演

会 ， ，山形， ᖺ ᭶，金ᮯ泰，㧗橋城志，尾形哲也，菅㔝㔜樹

作業，第ࡳ畳ࡾの柔軟物ᢡࢺボッࣟࡿࡼ࡟深層学習࡜ 回日ᮏࣟボッࢺ学会 学術講演会 ， ，

山形， ᖺ ᭶，陽品駒，బ々木一磨，鈴木彼方，加瀬敬唯，㧗橋城志，菅㔝㔜樹，尾形哲也

日ᮏ，ࣝࢹた㐨具使用ࣔࡋ考慮ࢆ把持位置ࡿࡼ࡟ࢡワ࣮ࢺュ࣮ࣛࣝネッࢽࢺカࣞンࣜ࡜ࢡワ࣮ࢺュ࣮ࣛࣝネッࢽࣉ࣮࢕ࢹ

機械学会ࣟボࢡ࢕ࢸス࣭࣓カࢡࢽࣟࢺス講演会 ， ，横浜， ᖺ ᭶，金ᮯ泰，㧗橋城志，

，尾形哲也，菅㔝㔜樹

㐨具機能表現ࢆ分類ࡿࡍたࡵの㐨具身体化ࣔࣝࢹの転移学習， 日ᮏ機械学会ࣟボࢡ࢕ࢸス࣭࣓カࢡࢽࣟࢺス講演会

， ，横浜， ᖺ ᭶，山⏣浩貴，下栗逸爾，㧗橋城志， ，菅㔝㔜樹，尾形哲也

，の把持動作生成࡛ࢺ実ࣟボッࡽ࠿஧次元物体画像ࡿࡼ࡟ 日ᮏ機械学会ࣟボࢡ࢕ࢸス࣭࣓カࢡࢽࣟࢺス講演会

， ，横浜， ᖺ ᭶，鈴木彼方，新ྂ┾純，陽品駒，㧗橋城志，菅㔝㔜樹，尾形哲也

生成〜，情報࡜身体遷移過程の学習ࡿࡼ࡟用いた㐨具身体化〜複数㐨具把持動作ࢆࣝࢹ神経回路ࣔ࡜ࢢンࣜࣈࣂ࣮ࢱ࣮ࣔ

処理学会 第 回全国大会 ， ，東京， ᖺ ᭶，金ᮯ泰，㧗橋城志， ，尾形哲也，菅㔝㔜

樹

深層学習ࢆ用いた多自⏤度ࣟボッࡿࡼ࡟ࢺ柔軟物のᢡࡾ畳ࡳ動作生成，情報処理学会 第 回全国大会 ， ，

東京， ᖺ ᭶，鈴木彼方，㧗橋城志， ，尾形哲也

力学系学習木ࡿࡼ࡟効率的࡞学習のたࡵの階層性ࢆ利用ࡋた入力ベࣝࢺࢡ決定法， 情報処理学会 第 回全国大会

， ，東京， ᖺ ᭶，濱翔ᖹ，ᖹ井諒，㧗橋城志，山⏣浩貴，尾形哲也，菅㔝㔜樹，金ኳ海

ࣟボッࢆࢺ用いた身体ࣔࣝࢹ変調ࡿࡼ࡟㐨具身体化ࣔࣝࢹ〜㐨具把持動作ࡿࡼ࡟身体遷移過程の学習࡜動作生成〜，第

回計測自動制御学会シス࢖࣭࣒ࢸン࣮ࣞࢢࢸション部門講演会㸦 㸧， ，名ྂ屋， ᖺ ᭶， ，

㧗橋城志，尾形哲也，菅㔝㔜樹

第 回日ᮏࣟボッࢺ学会 学術講演会 ， ， ， ，

受動的࡞動作ࢆ含ࣜࣈࣂࢱ࣮ࣔࡴンࡿࡼ࡟ࢢ柔軟関節ࢆ᭷ࣟࡿࡍボッࢺの動作学習，第 回日ᮏࣟボッࢺ学会 学術講演

会 ， ，東京， ᖺ ᭶，山⏣浩貴，㧗橋城志，尾形哲也， ，菅㔝㔜樹

の統合ࢺ柔軟関節ࣟボッ࡜ࣝࢹ深層学習ࣔࡿࡼ࡟ 〜㐨具身体化ࣔࣝࢹの学習ࢱ࣮ࢹ収集࡜動作実現〜，第 回日

ᮏࣟボッࢺ学会 学術講演会 ， ，東京， ᖺ ᭶，陽品駒，㧗橋城志，尾形哲也，菅祐樹，菅㔝㔜樹

再帰神経回路ࣔࡿࡼ࡟ࣝࢹ分散予測ࢆ用いた柔軟関節ࣟボッࢺの身体ࢡ࣑ࢼ࢖ࢲスの探索，日ᮏ機械学会ࣟボࢡ࢕ࢸス࣭

࣓カࢡࢽࣟࢺス講演会 ， ，京都， ᖺ ᭶，鈴木彼方，㧗橋城志， ，村⏣┿悟，

菅㔝㔜樹，尾形哲也

身体ࣜࣈࣂンࡿࡼ࡟ࢢ஦前学習ࢆ用いた柔軟関節ࣟボッࢺの効果的࡞動作学習， 情報処理学会 第 回全国大会

， ，京都， ᖺ ᭶，山⏣浩貴，㧗橋城志，尾形哲也， ，菅㔝㔜樹
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再帰結合型神経回路ࣔࡿࡼ࡟ࣝࢹ描画像ࡽ࠿の描画運動連想， 第 回計測自動制御学会シス࢖࣭࣒ࢸン࣮ࣞࢢࢸション

部門講演会 ， ，東京， ᖺ ᭶，బ々木一磨， ，㔝⏣邦昭，㧗橋城志，尾形哲也

滑ࢆࡾ利用ࡋた円柱形㐨具の外部環境࡟非接触࡞持ち直ࡋ手法，第 回計測自動制御学会シス࢖࣭࣒ࢸン࣮ࣞࢢࢸショ

ン部門講演会 ， ，東京， ᖺ ᭶，藤倉理詠，㧗橋城志， ，బ藤㧗志，戸村摩美，菅㔝㔜

樹

ࣟボッࢆࢺ用いた の変調ࡿࡼ࡟㐨具身体化，日ᮏ発㐩神経科学学会 第 回大会， ，東京， ᖺ ᭶，

㧗橋城志， ，菅㔝㔜樹，尾形哲也

神経回路ࣔ࡜ࣝࢹ身体ࣜࣈࣂンࡿࡼ࡟ࢢ㐨具身体化ࢆ用いた複数の未学習㐨具の使用，第 回日ᮏࣟボッࢺ学会 学術講

演会 ， ，福岡， ᖺ ᭶，㧗橋城志， ，尾形哲也，菅㔝㔜樹

神経回路ࣔ࡜ࣝࢹ身体ࣜࣈࣂンࡿࡼ࡟ࢢ㐨具身体化࡜㐨具機能の獲得， 日ᮏ機械学会ࣟボࢡ࢕ࢸス࣭࣓カࢡࢽࣟࢺス講演

会 ， ，富山， ᖺ ᭶，㧗橋城志，尾形哲也， ，㔝⏣邦昭，村⏣┿悟，᭷江浩

明，菅㔝㔜樹

身体ࣜࣈࣂン࡜ࢢ再帰結合型神経回路ࣔࡿࡼ࡟ࣝࢹ㐨具身体化～深層学習ࡿࡼ࡟画像特徴㔞抽出～，人工知能学会全国大

会㸦第 回㸧 ， ，愛媛， ᖺ ᭶，㧗橋城志，尾形哲也， ，㔝⏣邦昭，村⏣┿悟，

᭷江浩明，菅㔝㔜樹

神経力学ࣔ࡜ࣝࢹ身体ࣜࣈࣂン࡟ࢢ基࡙く㐨具身体化࡜動作生成，情報処理学会 第 回全国大会 ， ，東

京， ᖺ ᭶， ，㧗橋城志，村⏣┿悟，᭷江浩明，山ཱྀ雄紀，尾形哲也，菅㔝㔜樹

神経回路ࣔࢆࣝࢹ用いた㐨具身体化ࡿࡼ࡟㐨具機能࡜動作の獲得，第 回計測自動制御学会シス࢖࣭࣒ࢸン࣮ࣞࢢࢸシ

ョン部門講演会㸦 㸧， ，神戸， ᖺ ᭶，㧗橋城志， ，山ཱྀ雄紀，菅భ樹，菅㔝㔜樹，尾形

哲也

受動柔軟ࣁンࢻの操࠾࡟ࡾけࡿ誤差許容性の㧗い姿勢経⏤ࡿࡼ࡟把持力安定化 第 回日ᮏࣟボッࢺ学会 学術講演会

，東京， ᖺ ᭶，㔝久陽介，㧗橋城志，藤倉理詠，小島康ᖹ， ，岩⏣浩康，菅㔝㔜樹

全探索࡜人間のࣇ࢔ォ࣮ࢲンス࡜の定㔞的差異の検証， 日ᮏ赤ちゃࢇ学会 第 回学術集会， ，福岡， ᖺ ᭶，

㧗橋城志，尾形哲也，岩⏣浩康，菅㔝㔜樹

人間ࣟ࡜ボッ࡜ࢺの協調移動制御 人間の抵ᢠ࡟応࡚ࡌ接触ࡿࡼ࡟働き࠿け࡜回避ࢆ行う移動調整手法 ， 第 回計測自

動制御学会シス࢖࣭࣒ࢸン࣮ࣞࢢࢸション部門講演会 ， ，福岡， ᖺ ᭶，伊神克哉，市川健ኴ郎，㧗

橋城志，早川正一，袁国良， ，岩⏣浩康，菅㔝㔜樹

人間ࣟ࡜ボッ࡜ࢺの協調移動制御 優先関係࡟基࡙く接触移動計画手法 ， 第 回計測自動制御学会シス࢖࣭࣒ࢸンࢢࢸ

࣮ࣞション部門講演会 ， ，京都， ᖺ ᭶，市川健ኴ郎，菅岩泰亮，㧗橋城志，長嶺伸治，前代ࢺ࢔夢，

加納弘之，㔝ཱྀ博史，岩⏣浩康，金㐨敏樹，菅㔝㔜樹

人間ࣟ࡜ボッ࡜ࢺの協調移動制御 移動中の接触ࡿࡼ࡟働き࠿けࢆ実現ࡿࡍ全身制御手法 ， 第 回日ᮏࣟボッࢺ学会 学

術講演会 ， ，東京， ᖺ ᭶，市川健ኴ郎，菅岩泰亮，㧗橋城志，長嶺伸治，前代ࢺ࢔夢，加納弘之，

㔝ཱྀ博史，岩⏣浩康，金㐨敏樹，菅㔝㔜樹

円柱形㐨具の精密操作のたࡵの把持࣭操ࡾ制御 幾何学的拘᮰ࢆ考慮ࡋた接触点配置ࡿࡼ࡟姿勢安定化 ， 第 回日ᮏࣟ

ボッࢺ学会 学術講演会 ， ，東京， ᖺ ᭶，㧗橋城志，菅岩泰亮，加納弘之，岩⏣浩康，菅㔝㔜樹


