
  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

所所属属：：  仙仙台台高高等等専専門門学学校校  総総合合工工学学科科 

研研究究タタイイトトルル：：  

実用へ向けた制御技術の研究  

 

氏氏名名：：      大大場場  譲譲／／OOHHBBAA  YYuuzzuurruu  EE--mmaaiill：：  oohhbbaa@@sseennddaaii--nncctt..aacc..jjpp  

職職名名：：  准准教教授授  学学位位：：  博博士士((工工学学))  

所所属属学学会会・・協協会会：：  IIEEEEEE,,  電電気気学学会会,,    ロロボボッットト学学会会,,    計計測測自自動動制制御御学学会会  

研研究究分分野野：：  制制御御工工学学，，メメカカトトロロニニククスス，，ロロボボッットト工工学学  

キキーーワワーードド：：  モモーーシショョンンココンントトロローールル,,  力力制制御御,,  ハハププテティィククスス,,ロロボボテティィククスス  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・高高速速・・高高精精度度位位置置制制御御技技術術  

・・力力セセンンササレレスス制制御御技技術術  

・・触触覚覚再再現現技技術術  

 
研研究究内内容容：：  ババイイララテテララルル制制御御をを用用いいたた医医療療用用ロロボボッットトシシスステテムムのの研研究究  

  近近年年、、医医療療界界でではは患患者者のの QQOOLL((QQuuaalliittyy  ooff  LLiiffee))のの向向上上をを

めめざざしし、、様様々々なな試試みみががななさされれてておおりり、、そそのの中中のの 11 つつととししてて

腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術がが存存在在すするる。。腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術はは、、患患

者者のの体体にに 22つつのの小小ささなな穴穴をを空空けけ、、そそここよよりり体体内内撮撮影影用用のの内内

視視鏡鏡とと内内視視鏡鏡手手術術用用鉗鉗子子((図図 11 上上))をを挿挿入入しし手手術術をを行行ううたた

めめ、、患患者者のの負負担担をを低低減減ででききるる手手術術法法ででああるる。。ししかかししなながが

らら、、現現在在使使用用ししてていいるる鉗鉗子子でではは患患者者体体内内のの触触覚覚がが伝伝達達ささ

れれずず、、手手術術がが難難ししいいとといいうう問問題題がが存存在在すするる。。  

  そそここでで、、本本研研究究でではは腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術用用鉗鉗子子ををロロボボッットト

化化すするるここととでで、、触触覚覚伝伝達達がが可可能能なな鉗鉗子子ロロボボッットトシシスステテムムのの

構構築築をを目目指指すす((図図 11 下下))。。従従来来ののロロボボッットトシシスステテムムでではは位位置置

のの制制御御ののみみがが重重要要視視さされれてていいたたたためめ、、高高速速なな動動作作はは可可能能

ででああるるがが触触覚覚がが伝伝わわららなないい。。そそここでで、、今今回回提提案案すするる触触覚覚伝伝

達達制制御御系系でではは、、位位置置のの情情報報ののみみななららずず、、力力のの情情報報をを用用いい

るるここととでで触触覚覚のの再再現現をを目目指指ししてていいるる。。体体内内のの力力情情報報をを手手術術

者者のの操操作作用用ののロロボボッットトへへ伝伝ええるるここととでで体体内内のの感感触触がが再再現現

可可能能ととななるる。。体体内内のの力力情情報報のの取取得得ににはは力力セセンンササをを用用いいなな

いいアアルルゴゴリリズズムムがが用用いいらられれてていいるる[[11]]。。ここれれはは、、体体内内でで作作業業

すするるロロボボッットトににはは構構造造上上のの問問題題でで力力セセンンササがが使使用用ででききなな

いいたためめででああるる。。本本アアルルゴゴリリズズムムのの副副産産物物ととししてて力力セセンンササのの

ココスストト・・力力検検出出帯帯域域等等のの問問題題もも解解決決可可能能ととななるる。。  

  本本研研究究のの成成果果はは高高精精度度位位置置決決めめ、、力力制制御御をを応応用用ししたた高高

精精度度加加工工ななどど産産業業界界ににもも広広くく応応用用可可能能ででああるる。。  

  

  [[11]]  大大場場,,大大石石,,桂桂：：““ツツイインンドドラライイブブシシスステテムムのの 22 次次共共振振とと

不不平平衡衡摩摩擦擦をを考考慮慮ししたた摩摩擦擦フフリリーー力力帰帰還還型型ババイイララテテララルル

制制御御””,,  電電学学論論 DD,,  VVooll..112266,,  NNoo..99,,  pppp..11222277----11223355,,  ((22000066))  ..  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

図 1. 医療用鉗子ロボット  

  

  

  

  

  

  

  

  

図 2. バイラテラルロボットシステム  

 
提提供供可可能能なな設設備備・・機機器器：：    

名名称称・・型型番番（（メメーーカカーー））  

    

    

    

    

    

  

  

機
械
工
学

工

学
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所所属属：：  仙仙台台高高等等専専門門学学校校  総総合合工工学学科科 

研研究究タタイイトトルル：：  

実用へ向けた制御技術の研究  

 

氏氏名名：：      大大場場  譲譲／／OOHHBBAA  YYuuzzuurruu  EE--mmaaiill：：  oohhbbaa@@sseennddaaii--nncctt..aacc..jjpp  

職職名名：：  准准教教授授  学学位位：：  博博士士((工工学学))  

所所属属学学会会・・協協会会：：  IIEEEEEE,,  電電気気学学会会,,    ロロボボッットト学学会会,,    計計測測自自動動制制御御学学会会  

研研究究分分野野：：  制制御御工工学学，，メメカカトトロロニニククスス，，ロロボボッットト工工学学  

キキーーワワーードド：：  モモーーシショョンンココンントトロローールル,,  力力制制御御,,  ハハププテティィククスス,,ロロボボテティィククスス  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・高高速速・・高高精精度度位位置置制制御御技技術術  

・・力力セセンンササレレスス制制御御技技術術  

・・触触覚覚再再現現技技術術  

 
研研究究内内容容：：  ババイイララテテララルル制制御御をを用用いいたた医医療療用用ロロボボッットトシシスステテムムのの研研究究  

  近近年年、、医医療療界界でではは患患者者のの QQOOLL((QQuuaalliittyy  ooff  LLiiffee))のの向向上上をを

めめざざしし、、様様々々なな試試みみががななさされれてておおりり、、そそのの中中のの 11 つつととししてて

腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術がが存存在在すするる。。腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術はは、、患患

者者のの体体にに 22つつのの小小ささなな穴穴をを空空けけ、、そそここよよりり体体内内撮撮影影用用のの内内

視視鏡鏡とと内内視視鏡鏡手手術術用用鉗鉗子子((図図 11 上上))をを挿挿入入しし手手術術をを行行ううたた

めめ、、患患者者のの負負担担をを低低減減ででききるる手手術術法法ででああるる。。ししかかししなながが

らら、、現現在在使使用用ししてていいるる鉗鉗子子でではは患患者者体体内内のの触触覚覚がが伝伝達達ささ

れれずず、、手手術術がが難難ししいいとといいうう問問題題がが存存在在すするる。。  

  そそここでで、、本本研研究究でではは腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術用用鉗鉗子子ををロロボボッットト

化化すするるここととでで、、触触覚覚伝伝達達がが可可能能なな鉗鉗子子ロロボボッットトシシスステテムムのの

構構築築をを目目指指すす((図図 11 下下))。。従従来来ののロロボボッットトシシスステテムムでではは位位置置

のの制制御御ののみみがが重重要要視視さされれてていいたたたためめ、、高高速速なな動動作作はは可可能能

ででああるるがが触触覚覚がが伝伝わわららなないい。。そそここでで、、今今回回提提案案すするる触触覚覚伝伝

達達制制御御系系でではは、、位位置置のの情情報報ののみみななららずず、、力力のの情情報報をを用用いい

るるここととでで触触覚覚のの再再現現をを目目指指ししてていいるる。。体体内内のの力力情情報報をを手手術術

者者のの操操作作用用ののロロボボッットトへへ伝伝ええるるここととでで体体内内のの感感触触がが再再現現

可可能能ととななるる。。体体内内のの力力情情報報のの取取得得ににはは力力セセンンササをを用用いいなな

いいアアルルゴゴリリズズムムがが用用いいらられれてていいるる[[11]]。。ここれれはは、、体体内内でで作作業業

すするるロロボボッットトににはは構構造造上上のの問問題題でで力力セセンンササがが使使用用ででききなな

いいたためめででああるる。。本本アアルルゴゴリリズズムムのの副副産産物物ととししてて力力セセンンササのの

ココスストト・・力力検検出出帯帯域域等等のの問問題題もも解解決決可可能能ととななるる。。  

  本本研研究究のの成成果果はは高高精精度度位位置置決決めめ、、力力制制御御をを応応用用ししたた高高

精精度度加加工工ななどど産産業業界界ににもも広広くく応応用用可可能能ででああるる。。  

  

  [[11]]  大大場場,,大大石石,,桂桂：：““ツツイインンドドラライイブブシシスステテムムのの 22 次次共共振振とと

不不平平衡衡摩摩擦擦をを考考慮慮ししたた摩摩擦擦フフリリーー力力帰帰還還型型ババイイララテテララルル

制制御御””,,  電電学学論論 DD,,  VVooll..112266,,  NNoo..99,,  pppp..11222277----11223355,,  ((22000066))  ..  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

図 1. 医療用鉗子ロボット  

  

  

  

  

  

  

  

  

図 2. バイラテラルロボットシステム  

 
提提供供可可能能なな設設備備・・機機器器：：    

名名称称・・型型番番（（メメーーカカーー））  

    

    

    

    

    

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

所所属属：：  仙仙台台高高等等専専門門学学校校  総総合合工工学学科科 

研研究究タタイイトトルル：：エリア放送およびブロードキャスト型無線 

データ伝送による地域情報配信基盤の構築 

 

氏氏名名：：      脇脇山山俊俊一一郎郎／／WWAAKKIIYYAAMMAA  SShhuunniicchhiirroo  EE--mmaaiill：：  wwaakkiiyyaammaa@@sseennddaaii--nncctt..aacc..jjpp  

職職名名：：  教教授授  学学位位：：  修修士士（（工工学学））  

所所属属学学会会・・協協会会：：  情情報報処処理理学学会会，，電電子子情情報報通通信信学学会会，，映映像像情情報報メメデディィアア学学会会  

研研究究分分野野：：  情情報報科科学学，，情情報報工工学学  

キキーーワワーードド：：  エエリリアア放放送送，，無無線線デデーータタ伝伝送送，，地地域域情情報報収収集集・・発発信信  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・エエリリアア放放送送にに係係るる無無線線設設備備，，放放送送シシスステテムム，，電電波波伝伝搬搬，，法法的的手手続続きき等等  

  

  

 
研研究究内内容容：：    

研研究究課課題題  

●エエリリアア放放送送おおよよびびブブロローードドキキャャスストト型型無無線線デデーータタ伝伝送送にによよるる地地域域情情報報配配信信基基盤盤のの構構築築  

エリア放送の視聴者は地域の情報をタイムリーに得ることを望んでおり、放送局側ではビデオ編集等の作り込み無し

に簡便な方法で地域情報を提供する放送コンテンツを生成するシステムが必要とされている。 

本研究テーマでは、PC 画面に情報素材を配置し、その画面を放送コンテンツとするという基本構想に基づきシステム

を開発する。ネットワークから取得できる各種情報素材にマルチメディア処理を施し、これらをあらかじめデザインした放

送画面イメージのフレームにスケジューリングしたうえで順次マッピングすることで変化のある放送コンテンツとして生成

する手法を提案し、システムの実装を行っている。 

また、エリア放送受信が困難な地域向けに、テレビ受像機を端末とする戸別デジタルサイネージシステムを開発し、エ

リア放送向けコンテンツの共用を図ることを提案している。デジタルサイネージのデータ伝送には地上デジタルテレビ放

送に隣接する周波数の電波を用いた無線データ通信方式を用いるところに特徴がある。 

  

研研究究シシーーズズ  

●エエリリアア放放送送のの実実際際のの視視聴聴エエリリアアのの同同定定・・把把握握 

●●地地域域情情報報のの自自動動収収集集おおよよびび地地域域情情報報ココンンテテンンツツのの自自動動生生成成  

●●地地上上デデジジタタルルテテレレビビ放放送送にに隣隣接接すするる周周波波数数のの電電波波をを用用いいたた無無線線デデーータタ通通信信  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

図 1 地域情報コンテンツ自動生成のイメージ       図 2 個別デジタルサイネージのシステム構成 
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提提供供可可能能なな設設備備・・機機器器：：    

名名称称・・型型番番（（メメーーカカーー））  

    

    

    

    

    

  

  

計
算
機
科
学

計
算
機

科

学
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