
ロボットは技術の集合体。システム化技術や制御技術を駆
使して、様々な構成要素を有機的に連携させる方法を研究
して人類のために役に立つロボットを開発したいです。
略歴 所属学会

2002年早稲田大学WABOT-HOUSE研究所
に赴任して林業のためのロボット研究開発に着
手。同研究所副所長を経て、2010年日本工業
大学工学部創造システム工学科に着任。現在は
ロボティクス学科に所属し、小型軽量な森林作
業支援ロボットのほか、教育用教材、医療福祉
関連機器などの研究開発に取り組んでいる。

日本ロボット学会
計測自動制御学会
日本森林学会
森林利用学会
日本義肢装具学会

我々は森林から大きな恩
恵を受けています。森林の
4割を占めている人工林。
その健康は、林業が担って
いるのです。

関節角度を無線伝送できる装具
リウマチ手術後のリハビリテーションは、退院後
も継続することで拘縮や癒着を防止し、治癒を早め
る効果があります。自宅
でもリハビリ状況を定量
的に把握できるようセン
サと通信機能を搭載した
装具を研究しています。

振動を利用した移動ロボット
惑星探査や原子炉内調査
など極限環境で移動するこ
とを想定しています。振動
を合成して推進力源とする
ことで、穴が無く外部から
危険物質が侵入しない移動
ロボットを研究しています。

お問合せ 345-8501 埼玉県南埼玉郡宮代町学園台4-1 
日本工業大学 先進工学部 ロボティクス学科 櫛橋 康博
Tel. 0480(33)7716 (直通), E-mail : kusihasi@nit.ac.jp

メカトロニクス・生体計測・
森林作業支援・医療福祉・

教育教材櫛橋 康博
くしはし やすひろ

准教授
先進工学部

ロボティクス学科

研究紹介
森林作業支援ロボット

林業の現場も高齢化が進み、危険な
現場での作業をいかにして安全で軽労
化していけるかが課題となっています。
日本の林地は急峻で大型の林業機械が
導入できず機械化や自動化が困難です。
そのため、小型軽量で機動性が高く、

しかもローコストな作業支援ロボット
実現に向けて、研究・開発しています。
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ロボットに世界を見せてあげよう。新しいセンシングデバ
イスを積極的に取り入れ、機械学習と組み合わせて様々な
面白いインターフェースを実現しています。

略歴 所属学会など
カシオ計算機株式会社から東京農工大学、東京
理科大学を経て日本工業大学情報工学科に講師
として着任。その後、日本工業大学創造システ
ム工学科からロボティクス学科の准教授として
現在はロボットビジョンを中心に、AR・VR・
MRなどへ応用する研究に着手している。

情報処理学会
電子情報通信学会
精密工学会

距離画像推定/表面筋電位での手指形状推定

(1) 通常のRGBカメラだけで距離画像を人工知能的アプロー
チで予測して合成する研究です。現在のスマートフォンには
荒い距離画像センサしか搭載されておらず、撮影した写真を
3D的に回転させたりはできません。現在の人工知能技術では、
照明が変化した数枚の静止画から奥行きを推定したり、一部
欠損のある画像を自然に修復したりする技術が開発されてい
ます。ここでは、距離センサを用いずにただのカラー写真か
ら距離画像を合成して再現することを研究しています。

(2) VR用の入力装置はコントローラが一般的ですが、表面筋
電位によって手指形状を推定できれば、仮想空間内で物を掴
んだり触ったりするのに自然なインターフェースが実現でき
ます。表面筋電位から手指形状の推定は、利用者本人のデー
タを使って人工知能的アプローチで学習させれば99％程度の
精度は出せます。しかし、そのデータを収集するのに数時間
に及ぶ調整時間が必要となってしまいます。そこで不特定多
数の人がすぐに利用できるようにする研究を行っています。
筋電義手などへの応用も可能です。

主な論文発表
(1) H. Tamura, Y. Kambayashi: “Development of
a Touch Panel Interface that Provides Tactile
Feedback Depending on the Surroundings”, HCII
2014, CCIS 435, pp. 259–263, 2014.
(2) H.Tamura, K.Itou, Y.kambayashi: "A User
Independent Method for Identifying Hand
Gestures with sEMG", ICAART 2020, pp. 355-
362,2020.

共同研究の事例
農学分野では例えばクローバ畑を放置したときに
雑草がどのように増えるかなど植生の競争系の測
定が行われてきましたが、乾燥質量を得るために
破壊検査が行われてきました。これを本研究室に
より画像計測することで非破壊的に経時計測を可
能としました。

研究紹介

ロボットビジョン・
AR/VR/MR・画像計測・

機械学習田村 仁
たむら ひとし

准教授
先進工学部

ロボティクス学科


