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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））  

万万能能試試験験機機  ・・  AAGGSS--5500NNXX  （（島島津津製製作作所所））  熱熱画画像像カカメメララ  ・・  CCPPAA--TT554400SS  （（チチノノーー））  

万万能能試試験験機機用用  恒恒温温槽槽  ・・  TTCCEE--NN330000AA  （（島島津津製製作作所所））    FFFFTT アアナナラライイザザ・・DDTT99883377BB  （（DDaattaa  TTrraannssllaattiioonn））  

高高速速度度カカメメララ  ・・  FFAASSTTCCAAMM  MMiinnii  UUXX5500  （（フフォォトトロロンン））    PPLLCC  ・・  NNJJ330011--11110000  （（オオムムロロンン）），，KKVV--88000000  （（キキーーエエンンスス））  

ハハイイススピピーードドママイイククロロススココーーププ  ・・  VVWW--99000000  （（キキーーエエンンスス））    画画像像セセンンササ  ・・  FFHH--11005500--1100  （（オオムムロロンン））  

  レレーーザザ変変位位セセンンササ  ・・  IIXX--336600  ((キキーーエエンンスス))    メメモモリリハハイイココーーダダ  ・・  MMRR88888800  （（日日置置電電機機））  

所所属属：：  福福井井工工業業高高等等専専門門学学校校  機機械械工工学学科科 

研研究究内内容容：：    
  

  

 

研研究究タタイイトトルル：：  

繊維機械における加工メカニズムに関する研究 

 

氏氏名名：：      金金田田  直直人人／／KKAANNEEDDAA  NNaaoottoo  EE--mmaaiill：：  kkaanneeddaa@@ffuukkuuii--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：：  日日本本機機械械学学会会，，日日本本繊繊維維機機械械学学会会  

キキーーワワーードド：：  機機構構設設計計，，繊繊維維機機械械，，画画像像処処理理，，シシーーケケンンスス制制御御  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

  

・ 仮仮撚撚加加工工糸糸のの加加工工メメカカニニズズムムにに関関すするる研研究究  〜〜実実験験・・シシミミュュレレーーシショョンン〜〜  

・ フフィィララメメンントト糸糸ののモモデデリリンンググ  〜〜シシミミュュレレーーシショョンン〜〜  

・ シシーーケケンンスス制制御御をを用用いいたた生生産産技技術術のの改改善善  〜〜実実験験〜〜  
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所所属属：：  福福井井工工業業高高等等専専門門学学校校  機機械械工工学学科科 

研研究究内内容容：：    

  

小型フィールドロボットのハードウェア／ソフトウェア開発                
  

未未舗舗装装でで障障害害物物がが存存在在すするるフフィィーールルドドににおおいいてて，，自自律律動動作作／／半半自自律律動動作作ををササポポーートトすするるハハーードドウウェェアアおおよよびびソソフフ

トトウウェェアアのの開開発発をを目目的的ととししてて，，水水田田等等ででのの利利用用をを目目的的ととししたた小小型型ロロボボッットトをを題題材材ととししてて研研究究開開発発をを行行っってていいまますす．．  

ハハーードドウウェェアアととししててはは，，水水田田圃圃場場内内ののよよううなな軟軟弱弱地地盤盤ににおおいいてて，，湛湛水水時時／／減減水水時時時時関関わわららずず座座礁礁せせずず安安定定走走行行

がが可可能能なな水水陸陸両両用用走走行行体体のの開開発発をを行行っってていいまますす．．  

ソソフフトトウウェェアアととししててはは，，信信号号検検出出・・状状態態推推定定理理論論（（カカルルママンンフフィィルルタターーななどど））をを用用いいたた障障害害物物へへのの衝衝突突検検出出・・回回避避方方

法法ななどどののササポポーートトアアルルゴゴリリズズムムのの開開発発をを行行っってていいまますす．．  

  

ROS を利用した小型移動ロボット制御システムの開発                   
  

ロロボボッットトのの制制御御シシスステテムムににはは RROOSS（（RRoobboott  OOppeerraattiinngg  SSyysstteemm））をを使使用用ししてていいまますす．．小小型型移移動動ロロボボッットト制制御御シシスステテムム

へへのの RROOSS のの適適用用ににつついいててもも検検討討をを行行っってていいまますす．．  

  

小型ロボット利活用／利活用人材の育成                         
  

農農業業用用小小型型ロロボボッットトのの利利活活用用／／利利活活用用人人材材のの育育成成ににつついいててもも関関心心をを持持っってておおりり，，新新ししいい利利用用例例ににつついいてて試試行行をを

行行っってていいまますす．．具具体体的的ににはは，，上上記記ロロボボッットトはは前前後後にに容容易易にに拡拡張張ユユニニッットトをを取取りり付付けけるるここととががででききるる構構造造ととななっってておおりり

（（多多目目的的ロロボボッットト）），，チチェェーーンン除除草草，，土土壌壌診診断断をを目目的的ととししたた土土のの採採取取，，施施肥肥量量最最適適化化ののたためめのの環環境境計計測測（（ppHH，，EECC））なな

どどににつついいてて試試行行ししてていいまますす．．  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

研研究究タタイイトトルル：：  

小型ロボットの研究開発 

 

氏氏名名：：      亀亀山山建建太太郎郎／／KKAAMMEEYYAAMMAA  KKeennttaarroo    EE--mmaaiill：：  kk__kkaammee@@ffuukkuuii--nncctt..aacc..jjpp  

職職名名：：  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：：  計計測測自自動動制制御御学学会会，，機機械械学学会会，，農農業業食食料料工工学学会会ほほかか  

キキーーワワーードド：：  制制御御，，モモデデリリンンググ，，シシスステテムム同同定定，，信信号号処処理理，，移移動動ロロボボッットト，，農農工工連連携携  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・機機械械シシスステテムムのの計計測測・・制制御御（（モモデデルル化化，，状状態態推推定定，，制制御御，，信信号号処処理理ななどど））  

・・小小型型ロロボボッットトのの研研究究開開発発  
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