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２．大学の将来構想 

当初申請時点での，本拠点を中心とした大学の将来

構想の骨子を次にまとめる． 

【申請当初の大学将来構想大枠】 

・システム工学分野と，平成14年度に本プログラムへ

の申請を行った生命科学及び情報の2分野を基礎と

して，全キャンパス型のネットワークを用いたネッ

トワーク結合型大学院である博士後期課程「先端科

学技術創成研究科」の設置を計画した． 

・本プログラムを基軸として，大学院博士課程の発展

的改組並びに拡充を行うことを目指した． 

・古くから研究についても重きを為し，かつ実務的な

技術者の養成を進めるという本学の特色を活かし

つつ，世界水準に伍した研究レベルでの卓越した推

進拠点づくりを行うことで，世界の科学界・産業技

術界をリードする創造的な能力を有する人材の育

成を目指した． 

【学長を中心としたマネジメント体制】 

本学では，理工系大学としての伝統に基づき，学長

の強いリーダーシップのもと，研究を拡充・発展させ

ることに努めてきており，付置研究所として「総合研

究所」「先端工学研究所（ハイテク・リサーチ・セン

ターを含む）」「建設技術研究所」「フロンティア共

同研究センター」の4つを設置した実績があり，私立大

学としては稀有かつ極めて充実した研究施設を有して

いることにも現れている．本学では大学院教育をも重

視するという学長の強い意向の下に，将来的には上述

の両研究拠点を中心とした，キャンパスに依存しない

ネットワーク結合型大学院の博士後期課程「先端科学

技術創成研究科」の開設を本申請当初に企図した． 

大学運営に関し，学園に学長とは別に理事長を有す

る本学では，学長が大学院研究科と付置研究所，学部

を統括する組織の長として位置付けられている．学長

はこれら研究教育組織の長と有機的連携を保ちつつも，

教育研究の最高責任者としての強いリーダーシップを

発揮できる運営基盤を整えてきた．その延長として「基

本理念，戦略の決定」「業務執行の連絡調整」「執行」

の役割分担とその組織を明確に定め，全学的な教学上

の基本戦略・基本理念を策定する「教学戦略会議」の

設置を本拠点形成申請当初に計画した． 

また，複雑・高度化する種々の研究教育課題に対処

するべく，申請当初２名の学長補佐を本学では配置し

ていたが，採択後には学長の個性輝くリーダーシップ

をさらに発揮するため，副学長制度を登用することを

計画していた． 

３．達成状況及び今後の展望    

【大学院博士後期課程の改組・先端科学技術研究科の

設置】 

学部を基礎とする大学院として工学研究科，理工学

研究科及び情報環境学研究科に修士課程を設置，さら

に工学研究科及び理工学研究科には博士課程を設置し

てこれまで一貫して体系的な研究教育体制を敷設して

きた．また採択時の将来構想として大学院博士後期課

程の再編が予定されていたが，当初の予定通り，平成

18年度には，平成13年度開設の情報環境学部に将来的

に接続する博士後期課程と，既設2研究科の博士後期課

程を1本化した全キャンパス型ネットワーク結合型大

学院として，「先端科学技術研究科」博士後期課程を

設置した．採択された本COE拠点は，この博士後期課程

の中核的専攻（先端技術創成専攻）として位置付けら

れている．本専攻の設立にあたっては，COE推進教員の

多くが関わっており，COEを中心として学内組織再編が

加速した成果の賜物であるといえる．平成19年度には，

本COEプロジェクトの成果や学生支援内容を反映し，学

生に「Human Adaptive Mechatronics」(HAM)学を指導

するための教育カリキュラムの整備を進めた． 

【大学運営体制の強化】 

21世紀COEプログラム等戦略会議を平成14年度に設

置， 本COE採択後には「21世紀COEプロジェクト推進室」

を設置し，大学運営と本COE関連活動を速やかに相互反

映できる運営組織を発足した． 平成18年度には研究活

動を統括する「研究企画室」を設置し，さらに従来か

らある「教学戦略会議」を含めた組織改組を実施して

「研究企画推進会議」として統合し，より広範囲な研

究連携のための組織体制を強化した． 

さらに当初2名だった学長補佐を4名に増員(各学部

から1名づつ就任)し，事実上の副学長制度を導入．副

学長を中心とした「学長補佐会議」において，本学の

運営全般の基本的方針の策定を，社会的状況を踏まえ

て進めるとともに，学長補佐が学識理事として学園理
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事会へ参画することにより，全学的取組の迅速かつ円

滑な実施を実現した． 

【新学部・新学科設立】 

平成19年度には学部改編を行い，従来の工学部・理

工学部は再編，さらに神田キャンパスに新学部「未来

科学部」を開設し，同部においてロボット・メカトロ

ニクス学科を新たに設け，本COE拠点形成における研究

活動成果を迅速に活かせる実務教育を具現化した．こ

れにより，3キャンパス5学部の充実した教育体制を構

築した．ロボット・メカトロニクス学科の設立は，多

くのCOE推進教員/協力教員/COEプロジェクト推進室教

員が関わって成し遂げられたものであり，教育拠点の

形成にも本COE活動が役立っている． 

【博士課程学生増員対策】 

当大学における博士課程の学生は決して多くなく，

中間審査においても改善点として指摘され，当大学に

関する課題点の一つであった．しかし，採択年度より

本学が輩出した博士学位授与者は90名であり，そのう

ち本COE拠点の事業推進者が研究指導や審査を実施し

た授与者は16名に達しており，本COE拠点が博士課程学

生の増員に大きく貢献している．さらに大学運営とし

ての改善策の一つとしては先端科学技術研究科の統合

を，また本COE拠点としては平成19年度にエストニアの

タリン工科大学へ本学博士学生1名と，タリン工科大学

から博士学生1名の短期交換留学を実施するなど，博士

課程学生を増やす努力を継続している． 

【研究施設・環境の整備】 

本COEの鳩山キャンパスでの実質的な教育研究拠点

形成のため, COE研究センター，大学院，学生クラブハ

ウスを融合したCOE研究棟の建設計画を本COE採択後に

発足し，平成16年12月に竣工，平成17年1月より新COE

センターを稼動させた．本研究棟には，研究スペース

（約1100㎡）の他，大学院関係室，学生ラウンジ，ク

ラブハウス等を備えており，研究拠点形成及び学生活

動を支援する環境作りへの取り組みを行った．本棟の

完成によりCOE研究活動の円滑化や加速化は言及する

までもなく，目に見える形でのCOE研究拠点の形成を示

した波及効果は大きく，学生活動や他の研究交流にも

良い影響を及ぼしている．またCOE神田拠点と産官学交

流活動との相乗効果を狙い，平成17年度～平成19年度

の間に秋葉原クロスフィールドで，当大学エクステン

ションセンター，学内ベンチャー企業と併設し，研究

活動，講演会等，多面的な活動を展開した． 

【海外研究拠点と協力関係強化】 

卓越した推進拠点づくりの一環として，海外研究拠

点との連携強化を進めた．平成15年度には，

Human-Friendly Welfare Robot System Research 

Center(HWRS-RC), (KAIST,韓国), Human-Robot 

Interaction Research Center (KAIST,韓国), 

Chung-Ang University(韓国)の工学部と，平成16年度

にはInstitute for Problems in Mech. Russian Academy 

of Sciences (RAS)（ロシア)と，平成18年度には、

Chinese Academy of Science（中国），Tallinn 

University of Technology（エストニア）と海外共同

研究支援協定を結び，国際的研究協力体制を強化した． 

【補助事業終了後の具体的施策】 

大学院博士後期課程での研究推進を継続していく．

研究内容は本COEのテーマであるHAMを学問体系にし，

博士課程等で実践的なカリキュラムに結実させるなど，

特に教育システムの確立を重要視した点に特徴を持た

せる． 

ポスドク等の採用を円滑且つ有効的に行うために，

大型プロジェクトにおける研究支援者雇用制度を新た

に制定した．また平成20年度からは，教員を任期付で

採用する規程を整備し，研究のみならず教育を中心と

したプロジェクト活動のバックアップを行う．さらに，

継続して世界的レベルにある外国人教員の採用に重点

を置き，客員教授の採用も積極的に行い，海外研究協

力機関との連携を図る． 

若手研究者育成の観点から，大学院博士後期課程学

生の増加推進を行っている．先端科学技術研究科の改

組設置により大学院研究活性化のポテンシャルが高い

ことを踏まえ，将来的にはスカラシップの授与も含め

た新たな制度を鋭意検討していく．さらに，学術協定

を締結する21大学との連携を深め，世界各国から優秀

な研究員・研究生・大学院生等の受け入れを積極的に

行う．大型プロジェクトに参加する博士後期課程の学

生に於いては，経済的支援を行い，研究に集中できる

環境作りを行う． 

HAMと言う言葉が少なくとも制御関連学会では認知

され，IEEE CCA/CACSD/ISIC Joint Conference(2006 

Munich)等の大きな国際会議において特別セッション

が作られるようになってきた．また英国ではEPSRC HAM 

Network Project が推進されるなど，世界的にHAMと言

う言葉が定着してきている．今後も国際会議等での研

究・広報活動を進め，海外研究拠点との研究連携は維

持，世界的レベルでの研究活動を発展的に継続させる．      
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２１世紀ＣＯＥプログラム 平成１５年度採択拠点事業結果報告書 

機 関 名 東京電機大学 学長名 原島 文雄 拠点番号 Ｈ19 

１．申請分野 Ｆ<医学系> Ｇ<数学、物理学、地球科学> Ｈ< 機械、土木、建築、その他工学> Ｉ<社会科学> Ｊ<学際、複合、新領域> 

２．拠点のプログラム名称 

（英訳名） 

 操作能力熟達に適応するメカトロニクス 

（Human Adaptive Mechatronics）                       ※副題を添えている場合は、記入して下さい(和文のみ)

    研究分野及びキーワード <研究分野：機械工学 >( メカトロニクス )(人間機械システム)( ロボティクス )(情報システム)( 制御システム )

３．専攻等名 
先端科学技術研究科 先端技術創成専攻、数理学専攻、情報学専攻、機械システム工学専攻 

（旧名称 理工学研究科 応用システム工学専攻、数理・情報科学専攻、工学研究科 電気工学専攻、電子工学専攻、機械工学専攻 平成18年4月1日改組）

４．事業推進担当者           計 １９名 

ふりがな<ローマ字>

氏  名 所属部局(専攻等)・職名 
現在の専門 

学 位 

役割分担 

(事業実施期間中の拠点形成計画における分担事項)  
(拠点リーダー) 

古田
FURUTA

  勝
KATSU

久
HISA

 

先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 

 

ｼｽﾃﾑ制御工学・工学博士

拠点基盤形成推進総括、制御系グループリーダ 

可変構造制御系の研究教育推進 

原

HARA

島

SHIMA

 文

FUMI

雄

O

  先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 ﾒｶﾄﾛﾆｸｽ工学・工学博士 拠点形成サブリーダ人間適応型ロボティクスの研究

狩

KA

野

NO

 弘

HIRO

之

YUKI
先端科学技術研究科・数理学専攻・教授 システム制御理論・Ph.D. 人間-機械適応系モデリング手法の研究教育推進 

大

OTS

塚

UKA

 尚

NAO

久

HISA
先端科学技術研究科・数理学専攻・教授 ｼｽﾃﾑ制御理論・博士（理学）人間-機械適応数理系の研究教育推進 

森
MORI

  正
MASA

武
TAKE

先端科学技術研究科・数理学専攻・教授 数値解析学・工学博士 制御系数値最適化探索/CADｱﾙｺﾞﾘｽﾞﾑの研究教育推進

畠

HAT

山

AKEYAMA

 省

SHO

四

SHI

朗

RO
先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 システム工学・工学博士 人間-機械適応系同定法の研究教育推進 

内

UCH

川

IKAWA

 義

YO

則

SHINORI
先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 医用電子工学・工学博士

人間系グループリーダ 

人間行動予測論の研究教育推進 

福

FUK

井

UI

 康

 YASU

裕

HIRO
先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 医用生体工学・Ph.D. 医用工学の研究教育推進 

宮

MIYA

脇

WAKI

 富

 FU

士

JI

夫

O
先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 心臓血管外科学・医学博士 人間系センシングシステムの研究教育推進 

佐

SA

藤

TO

 太
TAI

一
CHI

先端科学技術研究科・機械システム工学専攻・教授 ﾒｶﾄﾛﾆｸｽ工学・工学博士 人間適応バイラテラルシステムの研究教育推進 

小
KOBA

林
YASHI

 春
HARU

美
MI

先端科学技術研究科・情報学専攻・教授 
認知心理学、発達心理学、

言語心理学・Ph.D. 

人間心理メカニズムに基づく評価方法の研究教育 

推進 

宮

MIYA

下

SHITA

 收

OSAMU
先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 

電子制御機器工学・ 

工学博士 

機械系グループリーダ 

メカトロニクス研究教育推進 

斎

SAI

藤

TO

 之

YUK

男

IO
先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 ﾒｶﾄﾛﾆｸｽ工学・工学博士 人間適応メカトロニクス研究教育推進 

羽

HANE

根

YOS

吉

HI

 寿

TOSHI

正

MASA
先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 

ﾊﾟﾜｰｴﾚｸﾄﾛﾆｸｽ工学・ 

工学博士 
アクチュエータ/駆動制御システムの研究教育推進 

栗

KUR

栖

ISU

 正

MASA

充

MITSU
先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 ロボット工学・博士（工学）メカトロニクスシステムの構築・研究教育推進 

(平成17.8.1辞退） 

正
MASA

宗
MUNE

 賢
KEN 理工学研究科・応用システム工学専攻・助教授 医用精密工学・博士（工学）人間系システムの研究教育推進 

(平成18.7.22辞退) 

柿
KAKI

倉
KURA

 正
MASA

義
YOSHI 先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・教授 ロボット工学・工学博士

人間適応型ロボティクスの研究 

人間適応メカトロニクス研究教育推進 

(平成19.3.31辞退) 

稲

INA

葉

BA

  博

HIROSHI 先端科学技術研究科・数理学専攻・教授 システム制御理・Ph.D. 人間-機械適応数理系の研究教育推進 

(平成19.4.1追加) 

鈴木

SUZUKI

 聡

SATOSHI 先端科学技術研究科・先端技術創成専攻・准教授
制御工学、ロボット工学・

博士（工学） 

人間適応型ロボティクスの研究 

人間適応メカトロニクス研究教育推進 

５．交付経費（単位：千円）千円未満は切り捨てる （  ）：間接経費 

年  度(平成) １ ５ １ ６ １ ７ １ ８ １ ９ 合   計 

交付金額(千円) 144,000 157,100 159,800 
149,500 

（14,950） 

146,000 

（14,600） 
756,400 
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６．拠点形成の目的 

[目的] 機械を人間のように「賢く」するため

インテリジェント化がメカトロニクスの世界

にも導入されて数十年が経過した。人工知能や

知識工学による人間の脳を模倣した高次機能

の実現、情報融合による環境変化への自動適応

化など、機械自身が自律的に賢くなる知能機械

に関する研究は今も活発である。その一方で、

人間が介在する人間-機械系システムでは、人

間が環境の変化を認知判断するだけでなく、人

間が機械の特徴や癖を熟達、すなわち人間が機

械に慣れることが前提で設計されたものが多

い。人間工学のように、人間が使いやすいよう

にシステムを設計する為に役立つ専門分野は

存在するものの、機械が人間の熟達度を考慮し

て機械自身が変化するような積極的な操作支

援システムの設計論の確立は未だ十分でない。 

 このような背景から本拠点では、「操作能力

熟達に適応するメカトロニクス=Human 

Adaptive Mechatronics (HAM)」の概念を提案

した。HAM概念が導入されたシステムでは、操

作者の操作熟達度を同定し、支援は適切に行わ

れる。従来は、機械の性能と操作能力の熟達が

適合しなかったために、機械の高機能なメカト

ロニクスシステムが最高の機能を発揮しえな

かった。また、操作者の技能が機械の性能を上

回る場合には、HAMでは機械自体がその機能/形

状を変化させることで、人間の能力を発揮する

システムを再構成している。このような新たな

概念であるHAMを実現するために、電気・機械・

情報システム工学を基礎に、従来のメカトロニ

クスの枠を超えた、生態学・心理学・医学など

の複数の分野の研究者を集結し、プロジェクト

タイプの研究を推進することにより、先端技術

を創出するとともに技術を体系化し、学問とし

て作りあげるプロセスにおいて研究教育の高

度化を図ることが、本拠点の目的である。 

 

[特色] 人間の能力及び熟達度に応じて機械

自体あるいはマンマシンインターフェイスを

適応/変化させて人間-機械協力系が機能を最

大限に発揮したり熟達を支援したりするとい

う概念自体が新規である。また人間と機械系と

のあり方を捉えるにあたり、 俯瞰的な観点か

ら、システム工学・機械工学・制御工学・生体

工学・医用工学・心理学まで包含した多角的方

法論を駆使する研究は他に類を見ない。これま

でに人間の操作運動特性を同定し、機械操作系

が機能を発揮するように機械に対して制御系

を設計する方法論の提案はあるが、人間が操作

に習熟するにつれて機能特性を変化させるこ

とを考慮したものはない。 

また、このような学際分野の研究・教育推進

のためには、異なる専門分野の研究者の連携が

必須である。東京電機大学で Human Adaptive 

Mechatronics Workshop を開催し、従来それぞ

れに協力関係のあった研究者を招聘すること

で、国内のみならず世界中の上記多分野に渡る

優秀な研究者との情報交換の機会を設け、本拠

点のみならず、世界中に新たな学問概念の発展

のネットワークを構築することも本拠点の特

色である。 

 

[期待される成果] 東京電機大学ではこれまで

医用工学に関連した研究・教育に力を注いで来

たが、制御・メカトロニクス分野の研究との統

合化研究に十分な力を注いでこなかった。本

COE研究教育を通じ目的達成への道程を経る上

で、本学の特色を生かしつつ世界に情報発信可

能な研究教育拠点となることが期待できる。ま

た応用としてのHAMは、さらに十分な能力をも

たない障害者が操作する福祉機器などにおい

ても、その障害の回復に合せて機能を自律的に

変化させる機械として有効に活用されること

や、操作能力の拡張により従来複数人が必要で

あった作業の少人数化が達成できるという意

味で、今後日本および世界が迎える高齢化社会

への多大な貢献が期待できる。 

また、健常者においても、機器に対する熟達

度が低い初学者等への操作がより行いやすく

なる機器が開発されるものと期待できる。 
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７．研究実施計画 

本拠点は、①人間系、②制御系、③機械系の

3グループから構成し、重点項目の設定と相互

における協力体制によって研究の推進を行う。

さらに他大学との連携や、産業界の協力を得て、

本大学の枠組みを超えた拠点の形成を図る。 

研究の取り組み方針としては、人間もひとつ

の知能システムと考え、1.情報の認識、2.経験

の蓄積、3.知識の構築、4.判断・操作の実行、

の各機能を人間の生体信号(脳波・血流など)や

心理的変化に基づき解析し、視覚・力覚からの

情報を実時間で処理するシステムの開発が必

要である。これらの課題に取り組むべく、先の

3グループに以下の具体的な研究内容・目標を

設定し、研究を促進する。 

 

①人間系  

HAMシステムにおいては、人間の五感(聴覚・

視覚・触覚など)による感覚量は、主に操作者

の心理等の内的感性に依存している。人間系グ

ループでは, HAMにおける人間の内的状態モデ

ルを構成する研究を主に行い、操作者の認知情

報の定量化から、意思判読・解釈を実時間でモ

デル化し、機械と人間が協調して最大の機能を

発揮できるように人間を支援する知能機械シ

ステムの構築を目的とする。具体的には感覚を

含む言語理解の為の高次脳機能解明を目的と

した脳波や脳磁界による生体信号計測、聴覚・

感覚モデルの解析研究を行う。それらの適用例

として生体信号に基づく人間・機械インタフェ

ース技術、また、医用HAMシステムへの適用と

して、医用ロボット用ユーザインタフェースや

手術支援ロボットシステム、補助人工心臓シス

テムなどの研究開発に取り組む。 

 

②制御系 

制御系グループでは、HAM学の基盤を形成す

る制御系設計理論や、人間-機械系のモデリン

グに関する研究を行う。制御システムにおいて、

機械のみならず操作者をも制御対象としてシ

ステム全体を構成する方法論の確立と共に、操

作者の熟達に応じて最も好ましい特性を発揮

するように制御対象を環境や状況に適応させ

るシステム設計法を確立する。また、人間-機

械系の制御出力を良好に保つために、熟達した

人間の動作を機械により実現できる手法につ

いて研究・開発を行う。人間は基本的に不確か

なパラメータを有する極めて複雑かつ再現性

の乏しいシステムであるため、より広く不確か

なパラメータを有するシステムの理論的研究

についても行っていく。また、人間-機械系の

ような物理システムの運動や最適化問題の解

を効率的に得るために、数値計算ツールとして

利用可能な数学的な理論の展開も行っていく。

このように人間や機械を含むサブシステムの

関係が動的に変化することを陽に考慮した可

変拘束系のモデリング、人間適応型システム制

御の数理モデルの構築と解析、人間内的情報の

可観測性/可利用性、非線形適応制御系の設計

法について研究する。 

 

②機械系 

HAMにおける人間と機械のインタフェース機

器に関する研究を行うことを目的としている。

人間への情報伝達にはセンサリーフィードバ

ックとしての物理的振動や光刺激による手段

がある。人間系を含む操作支援機能システムに

関しては、ビジョン・力フィードバック制御の

基礎となる内部モデル制御があり、古田が特許

を取得している。フェ－ルセーフ機能に加え危

険回避をバイラテラルサーボ系に組み込んだ

ハイブリッドアクチュエータの開発や、筋の拮

抗作用を重視したマルチモータによるアクチ

ュエータの開発などを推進する。ここでの研究

対象は機能的な福祉介護機器としてユーザフ

レンドリーな移乗用福祉ロボット、動力義手、

高次脳機能評価機器であり、HAMに基づいて設

計から試作までを視野に入れた開発研究に取

組む。 
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８．教育実施計画 

本COEを進展させるためには従来の大学院教

育課程に加え、柱となる分野における教育体制

を整えることが必須である。既に HAMの関連

として理工学研究科において、 知能機械シス

テム考究、電子情報システム考究、制御システ

ム工学考究、システム情報考究がある。HAMを

直接教育する場として本学理工学研究科応用

システム工学専攻(博士課程)および数理・情報

科学専攻(博士課程)内に新しい考究、すなわち

「人間適応型メカトロニクス考究」および「人

間・ロボット協調システム考究」を設置する。

さらに拠点の基盤となる大学院研究科の体制

については、本COEを中核とする全学的な統合

により HAM学の総合教育拠点としての形成を

目指す。 

研究室を超えた幅広い人材育成のため、HAM

研究に関する意見交換および研究指導の場所

として研究会や講義を開催する。また本研究の

活動と成果の公開のため、広く社会への公開講

座等を実施する。 

トップレベルの研究者を養成するための体

制と予算措置を図る。具体的にはCOE研究専任

の期限付き若手教授(1)・助教授(1)・講師(1)

を採用し、研究メンバーに加えることで平均年

齢を下げると共に、計画終了後の継続的発展を

図る。博士学位の取得を目指す研究者を期限付

き助手(嘱託助手)に採用することで研究生活

支援を行い、特に付置研究所の助手育成につい

ても十分配慮する。さらに”技術は人なり”と

いう本東京電機大学の教育思想を活かし、 理

論から実際的成果に至る研究・教育風土を進展

させる。国際的な交流を通して教育を促進する

為に、特にアジア地域からの優秀な大学院生の

受け入れを進め、招聘外国人教員による英語講

義など国際化を標準とした教育カリキュラム

を整備する。また企業から社会人博士学生を多

く採用すると共に企業との共同研究をさらに

進め、実学に基づく東京電機大学の特徴を活か

した研究・教育の活性化を総合的に図る。 

本研究の活動と成果の公表は、国内外の会

議・シンポジウム・学術雑誌をはじめ、公開講

座・本学で開催予定のHAMワークショップを通

じても積極的に行う。さらに、ネット上に「HAM

ジャーナル」を発刊する。 

[各研究グループの教育体制] 

① 人間系 

 HAMにおける人間の動作や活動(感覚, 生体

信号, 感情表現)の把握とモデル化およびHAM

インタフェース装置開発のため、医用工学・生

体工学・人間工学・心理学等の見地から知識と

関連工学技術の修得を目指して、それらを総合

的に学ぶ教育環境を整える。 

 

② 制御系  

基礎的なシステム制御理論と関連する数学

の基礎まで教育する。特に理論的な成果を実際

の機器開発に結びつける方法論として、モデリ

ングからシステム設計までの教育に重点を置

き、開発されたアルゴリズムをFPGAのような

ASICまで落として実システムへの実装を可能

にするシステム開発法に関する教育を行う。産

業界からの技術情報も逐次積極的に受け入れ、

常に実用性を重視した実戦的なカリキュラム

を整備する。 

 

③ 機械系  

HAM装置の具現化と評価のためには、信号処

理を担うセンサ回路と制御回路のためのアナ

ログおよびデジタル電子回路とコンピュータ、

また機械制御としてアクチュエータ等の制御

要素はもとより、モータドライブ技術を含む広

範な電気機械・パワーエレクトロニクスの知

識・機械設計技術を学べる教育環境を整備する。

特にメカトロニクス設計開発についての教育

を強化する。 
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９．研究教育拠点形成活動実績 

①目的の達成状況 

1)世界最高水準の研究教育拠点形成計画全体
の目的達成度 

本COEプログラムは，「操作能力熟達に適応するメ

カトロニクス-Human Adaptive Mechatronics (HAM)」

という新たな概念のもとに，知能機械に関する世界最

高水準の教育研究拠点を形成することを目的とした．

以下の(i)-(iii)に示す理由から，本COEプログラムは

確実に「目的は十分達成した」と判断する． 

(i) 活動拠点の整備拡充を行い多数の優れた研究

成果を得た．拠点環境の整備として，鳩山キャンパス

に，COE研究センター，大学院，学生クラブハウスを収

容するCOE研究棟を建設し，平成17年1月より稼動させ

た．また平成17年には神田キャンパスに設立したCOE

研究センターと産官学交流活動との相乗効果を目標に，

秋葉原ブランチを設置した．この波及効果は大きく，

学生活動や国内外の研究交流の活性化に大きく貢献し

た． 

研究は人間系，制御系，機械系の３グループ体制の

もと，多数の海外研究者との協力関係を築きつつ進め

た．その結果，脳・手の動き・視線との関連による熟

達の定量化，熟達操作に対する人間の特性同定，熟達

を促進する制御系設計など，HAM学の基礎となる多数の

成果を得た．さらに実証研究として手術支援ロボット，

各種マン・マシン・インタフェース，センサ用移動カ

プセル型ロボットを開発し，研究成果を目に見え体験

できる形で示した．5年間の主な発表として，学術誌

論文146件，国際会議論文388件，国際会議でのplenary

等の招待講演13件があり，また学生の受賞4件がある． 

(ii) 大学院博士後期課程の全学的な改組，統合を

行い若手研究者育成のための体制を強化した．大学院

研究科の体制を再構築し，拠点形成の基盤を確立した．

平成18年に，既設の工学研究科と理工学研究科の博士

課程を改組，統合し，全キャンパス型ネットワーク結

合の「先端科学技術研究科」を新設した．本COEはその

中核的専攻の一つ「先端技術創成専攻」として位置づ

けた．HAMを直接教育する場としては，平成15年度後期

にすでに理工学研究科に「人間適応型メカトロニクス

考究」，工学研究科に「人間・ロボット協調システム

考究」を開講していたが，さらに新研究科においてHAM

考究として設置するなど，学生にHAM学を指導する教育

カリキュラムの強化に取り組んだ．連動して，学部に

おいては，ロボット・メカトロニクス学科を創設した． 

(iii) 様々な国際的活動によってHAMが東京電機大

学発の新しい概念として認知され定着しつつある．

本COEの研究活動や得られた研究成果の国内外に向け

た情報発信を積極的に行い，HAMの概念も着実に定着し

てきた．例えば，Maki K. Habib 氏による解

説 ”Mechatronics”(IEEE Industrial Electronics 

Magazine, Vol.1，No.2，2007)では，HAMの概念が一般

的に解説されている．また，工学の研究および教育を

支援する英国政府の主要基金機関EPSRCの支援を受け

て，東京電機大学を始めとするいくつかの日本の大学

と英国との大学との間で，UK-Japan Network on HAM

が構築され，平成19年には数回のHAM meetingが開催さ

れた． 

 

2)人材育成面での成果と拠点形成への寄与 

 若手研究者の育成，支援を積極的に推進し，また彼

らは活発な研究活動を行い本COEに多大の貢献をした． 

まず採用については，5年間に博士後期課程の学生

とポスドクを13名，研究支援者(RA)として採用した．

また留学生の積極的な確保をめざしてH17年度入学者

より，本学協定校を中心とした外国人特別入試を実施

し，授業料減免もしくは免除の措置をした．この制度

によりベネズエラから大使館推薦による国費留学生を

受け入れ，また一般入試により韓国から私費留学生を

受け入れた．一方，COE研究支援教員の採用にも努めた．

平成16年には学内の予算措置を受けCOE専任教員を2名，

平成17年に1名の計3名を採用し，また，国内外の大学

から計5名をCOE研究支援教員として採用した． 

若手研究者の育成の手段としては，前述の博士後期

課程による教育のほか，大学院生向けの公開講座にHAM

研究の講座を組み込み，研究の浸透を行った．また，

外国人客員教授による学生向けの中長期的特別講義を，

平成17年度に4件，平成19年度に1件，それぞれ4～8回

開催した．平成18年度より学生企画のワークショップ

「COE Student Workshop on HAM」を計3回開催した．

学生の研究発表をはじめ，企業から技術者を講師とし

て招き，ものづくりの実際について聴講する機会や，

学生同士で率直に議論する場を設け，学生がHAM研究に

対し積極的に関わる姿勢を養うことが出来た． 

本COEに関係する若手研究者は順調にその業績を伸

ばし，新設されたロボット・メカトロニクス学科の教

員になるなど研究教育者としてのキャリアを開始して

いる．本拠点の人材育成の成果は大きいと考える． 

 

3)研究活動面での新たな分野の創成と、学術的
知見等 
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本COEの目的は，HAMという新たな概念のもとに，知

能機械に関する世界最高水準の教育研究拠点の形成

することであった．特に，従来のメカトロニクスの枠

を超えた医学や心理学までも含む幅広い分野の研究

の融合をめざした．本COE独特の異分野間の融合，さ

らに多数の海外研究者との協力を通して，HAM学の構

築に向けて多くの学術的知見が新たに得られた．研究

は，目的に応じてプロジェクトを組織し進めた．以下

に代表的な研究を説明する． 

(i)人間系グループ：高次脳機能イメージングにつ

いて，人間の特性を評価するための生体信号の計測と

信号処理法の開発を行いマン・マシン・インタフェー

ス技術応用として眼電図（ＥＯＧ）情報に基づく眠気

の評価アルゴリズムを創出し、眠気推定・警報システ

ムを開発し、人間の特性の一つである「眠気」の定量

評価法の有効性が確認された。また，医用システムへ

の応用として、HAM技術を用いた補助人工心臓の開発で

は、拍動型人工心臓において、複雑な制御がなくとも

生体の機構に類似した機能をデバイスに付加させるこ

とで、ある程度生体に適応した駆動が可能であること、

また、より生体に適した駆動を行うためのポンプデザ

インや制御方法など、人間適応型補助人工心臓の開発

に必要な知見と技術が明らかとなった。医用ロボット

については， Scrub Nurse Robot（SNR:器械出し看護

師ロボット）を世界に先駆けて提唱し，開発した．ま

た、SNRの到達目標も単なる手術器具授受ロボットでは

なく、執刀医が次に要求する器具を予測しあらかじめ

準備することによって的確なタイミングで提供するロ

ボットである。この高度知能化達成に際し、SNRに外科

手術を理解させ認識させるために外科手術のモデル化

を世界に先駆けて着手するとともに国際共同研究（エ

ストニア・タリン工科大学）を実施してきている． 

(ii)制御系グループ：人間操作支援のための制御系

の設計解析法として，操作者の操作限界によって引き

起こされる不安定性の解析とその制御系設計に関する

知見が得られ，その知見に基づき，一輪車運転支援シ

ステムを開発した．また操作支援の程度を安定的に変

えることの出来る制御システムを提案した．HAMの基礎

に関する適応制御系の設計，非線形系の同定法，非線

形制御系の設計等においても多くの成果を得た．特に，

操作者の操作限界に関する研究は，平成15年12月の

IEEE CDC(Int. Conf. on Decision and Control)にお

いてPlenaryで発表され，注目を集めた．さらに平成16

年8月のMMAR（Methods and Models in Automation and 

Robotics）のPlenary で発表され，ポーランド科学ア

カデミーの機関誌に掲載された． 

(iii)機械系グループ：人間と機械のインタラクシ

ョンにおける操作熟達について，主に操作者の特性に

関する知見を得た．研究方法は，具体的な実験装置を

試作し，機械操作を行う人間の熟達（学習効果など）

の定量化の方法を考案し，その指標により操作熟達を

検討している．特に，視線分析による機械操作者の熟

達レベルの検討，音と操作能力の関係の解明と応用，

ロボットの遠隔操作の定量分析，ブロック積木の組み

合せ過程の学習効果，などにおいて顕著な成果を得た．

機能的近赤外分光計測装置や視線計測など従来にない

人間計測システムの導入と，認知心理学などの人間科

学分野の研究者との協力により研究が進められた． 

 

4)事業推進担当者相互の有機的連携 

本COEの基本テーマである「熟達」は，人間・機械・

制御の研究者の有機的連携によってはじめて解決され

る問題である．実際，複数分野の研究者からなるプロ

ジェクト研究を組織して研究を実施した．代表的な研

究としては，手術支援システム(Scrub Nurse Robot)

の開発，機能的近赤外分光計測装置による脳からの熟

達解明，熟達支援のためのダイナミックシミュレータ

の開発，カプセル移動ロボットの開発，などがある．

工学や医学，認知心理学分野の研究者間の緊密な連携

の結果として多数の共著論文を発表するとともにHAM

理論の実証研究として高い評価を受けた． 

 

5)国際競争力ある大学づくりへの貢献度 

本COEは，HAMという新しい概念を創出したこと，学

際的研究によりHAM学の基礎を確立したこと，および海

外の研究者・研究機関との協力関係を構築したこと，

などから，国際競争力のある大学作りに大いに貢献し

たと考える．前述のように，HAMの概念は，国際的に注

目・認知され，本COEにおいて数多くの先駆的な研究が

行われた． 

国際的協力関係については，韓国KAISTの研究チー

ム, 韓国のChung-Ang大学工学部，ロシア工学アカデミ

ーIPMechとメモランダムを交換, 相互の共同研究促進

のための礎を築いた．またK.J. Aström(スエーデン・

ルンド大学)，E.J. Davison(トロント大学)， M. 

Buss(ミュンヘン工科大学)， M. Tomizuka(カリフォル

ニア大学バークレイ校)， Z. Bien (KAIST), C. Park 

(Kyun Hee 大学), J. Vain(タリン工科大学)，の各教

授を始め多数の海外研究者と，客員教授や共同研究者

として緊密な協力関係を築き共著論文等の成果を得て
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いる．平成17年にはミュンヘン工科大学のBuss教授と

協力し，ドイツHigh-Fidelity Telepresence and 

Teleaction Systems Centerとの共同ワークショップを

開催した．これは，日独交流活動「日本におけるドイ

ツ年」の一環として秋葉原ブランチで開催された．  

 

6)国内外に向けた情報発信 

国内外に向けた情報発信は活発かつ効果的に行わ

れた．第一は，本COEで得られた研究成果の学術雑誌や

国際会議などでの公表であり，電気，電子，情報，機

械，制御，心理など多岐にわたる学問分野での発表を

行った．また本COE初年度に第1回COE国際フォーラムを

開催，さらに年度毎にCOEワークショップを開催し研究

発表と討論を行った．  

第二にHAMをテーマとする特別セッションやワーク

ショップがIEEEを始めとする様々な国際会議

（ICMT2004, RO-MAN2005, ICMT2005, ICCAS2005, 

CCA2006, ICMT2007） で開かれた．また本COEから

Coeditor-in-Chiefとして韓国KAISTの学術誌Int. J. 

of Assistive Robotics and Mechatronicsの発行に協

力した．同誌には本COEグループリーダーがGuest 

EditorとなってHAM特集を３回にわたり企画し発行さ

れた．さらに，IEEE Trans. on Industrial Electronics

でのHAM特別企画が行われ，Int. J. of Modeling, 

Identification and ControlでHAMの特集号が組まれ，

現在，発行に向けて作業が進められている． 

第三に，本COE活動と研究成果を社会へも公開し，

地域社会, 産業界と連携するための組織作りに配慮し

た．具体的には，秋葉原ブランチを開設し，本学の産

官学交流センターと連携させ，公開講座の定期的な開

設や学内発ベンチャーの支援，COE神田拠点を中心とし

た研究会や講演など研究交流会を行った．本COEの活動

全般の情報発信のため，webのホームページを基本的手

段として利用した． 

 

7)拠点形成費等補助金の使途について（拠点形
成のため効果的に使用されたか） 

補助金はHAM学という新しい学問体系の構築をめざ

す拠点形成のため効果的に使用した．機能的近赤外分

光計測装置など熟達の定量化研究のための計測装置の

導入，ダイナミックシミュレータなど操作熟達を支援

する実験システムの開発，HAM手術支援システムなど

HAM理論の実証システムの開発など，大型研究装置の導

入や開発に重点的に使用され本COEにとって大変効果

的であった．また若手研究者の育成を目的として，博

士課程学生やポスドクを研究支援者として採用し人件

費を支出した．採用の際の選考は組織的かつ厳正に行

われた．研究発表のための国内外の出張経費，外国人

研究者の招へいのための費用なども有効に使用された． 

 

②今後の展望 

本COEプログラムでは，HAMという新しく提唱した概

念のもと，知能機械に関する先駆的な研究が行われた．

また本プログラムでの国内外への情報発信など，様々

な国際的活動によってHAMが新しい概念として認知さ

れ定着しつつあるところであり，さらにHAMに関する

研究が活発化している．またH19年度に開催された第5

回COE-HAMワークショップでは，ラウンドテーブルディ

スカッションやパネルディスカッションなどによって

集中的な討論をした．特に海外からの研究者によって5

年間の活動が高く評価され，また今後の課題が整理さ

れHAMへの高い期待が表明された．新しい学問分野とし

てのHAM学の確立に向けてのなお一層の努力が期待さ

れている． 

 

③その他（世界的な研究教育拠点の形成が学内
外に与えた影響度）  

本COEの拠点形成によって，従来のメカトロニクス

の枠を超えて医学や心理学までの研究の融合を含む，

特徴ある先端的な学際領域が創出された．日本が得意

とするメカトロニクスに，今回，HAMが東京電機大学発，

従って日本発の新たな概念として提唱され，新しい学

問分野が開拓されるとともに，さらにその確立に向け

ての道筋がつけられた．国内外に多大の学術的影響を

与えたと共に，先端技術として社会に還元されると考

える． 

学内的には，特に大学院の組織改編や新学科開設と

して大学の発展に寄与し，若手研究者の育成，輩出に

大きく貢献した． 
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拠点のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ名称 操作能力熟達に適応するメカトロニクス 

１．研究活動実績 

①この拠点形成計画に関連した主な発表論文名・著書名【公表】 
 ・事業推進担当者（拠点リーダーを含む）が事業実施期間中に既に発表したこの拠点形成計画に関連した主な論文等 

〔著書、公刊論文、学術雑誌、その他当該プログラムにおいて公刊したもの〕） 
・本拠点形成計画の成果で、ディスカッション・ペーパー、Ｗｅｂ等の形式で公開されているものなど速報性のあるもの 
※著者名（全員）、論文名、著書名、学会誌名、巻(号)、最初と最後の頁、発表年（西暦）の順に記入 

    波下線（   ）：拠点からコピーが提出されている論文 

下線（   ）：拠点を形成する専攻等に所属し、拠点の研究活動に参加している博士課程後期学生 
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②国際会議等の開催状況【公表】 

（事業実施期間中に開催した主な国際会議等の開催時期・場所、会議等の名称、参加人数（うち外国人参加者数）、主な招待講演者

（３名程度）） 

1. COE研究講演会「重症呼吸不全治療における医工の連携と今後の展開」 
[日時]平成１５年１２月１３日（土） [場所]お茶の水総評会館  参加人数：６１名（外国人３名）

[招待講演者] Robert H.Bartlett（ミシガン大学・米国）、樋上 哲哉（島根医科大学） 

2. The 1st COE INTERNATIONAL FORUM 及び The 1st COE WORKSHOP ［日時］平成１６年３月４
日（木）～６日［場所］本学神田キャンパス･鳩山キャンパス［参加人数］３日間延べ３３６名（外

国人２４名）［招待講演者］Karl J. Åström（ルンド工科大学・スウェーデン）、吉川 弘之（産総

研理事長）、Roger W. Brockett（ハーバード大学・米国） 

3.「ICMT2004」 Invited Session (technical-co-sponsor) ［日時］平成１６年１１月１０日（水）[場所]ベトナ
ム・ハノイ［場所］３１名（外国人２３名）[招待講演者]古田勝久（東京電機大学）、宮下收（東京

電機大学）、正宗賢（東京電機大学） 

4. The 2nd COE WORKSHOP ［日時］平成１７年３月４日(金)～３月５日（土）［場所］本学鳩山キャ
ンパス［参加者］２日間延べ２１０名(外国人１３名)［招待講演者］Tomizuka Masayoshi 

（カリフォルニア大学バークレー校・米国）、Z. Zenn Bien（韓国科学技術院・韓国）、Juan Luis Cabr

（Centro de Fisica Instituto Venezolano de Investigaciones Cientificas・ベネズエラ） 

5. ICCAS2005, International Conference on Control, Automation and Systems  
［日時］平成１７年６月２日（木）～６月５日(日)［場所］韓国・京畿道［本学からの参加者］５名及
び大阪大学魚崎勝司教授（大阪大学） 

6. The TDU COE-UK EPSRC Joint Workshop on HAM  
［日時］平成１７年７月２５日(月)［場所］本学鳩山キャンパス［場所］８８名（外国人８名） 

［招待講演者］Hongnian Yu（スタッフォードシャー大学・英国）、David H. Owens（シェフィールド

大学・英国）、Gurvinder S. Virk（リーズ大学・英国） 

7. ｢RO-MAN2005｣ 14th International Workshop on Robot and Human Interactive Communication, Invited 
Session  
［日時］平成１７年８月１３日(土)～８月１５日(月) ［場所］米国・ナッシュビル ［本学からの参

加者］７名［招待講演者］Kazuhiko Kawamura（バンダービルト大学・米国）、大西謙吾（大分大学）、

Jung-Hoo Hwang（韓国科学技術院・韓国） 

8.  JI－COE/HAM-SRB453 Workshop on Human Adaptive Mechatronics and High Fidelity Telepresence 
［日時］平成１７年１０月６日(木) ［場所］COE秋葉原ブランチ［参加者］５８名（外国人１４名）

［招待講演者］Karl J. Åström（ルンド工科大学・スウェーデン）Martin Buss（ミュンヘン工科大

学・ドイツ）Carsten Preusche（ドイツ航空宇宙センター・ドイツ） 

9.  ｢ICMT2005｣ Invited Session (Human Adaptive Mechatronics) 
 ［日時］平成１７年１２月５日（月）～１２月８日(木) ［場所］マレーシア・クアラルンプール［本
学からの参加者］８名 

10.  The 3rd COE WORKSHOP  
［日時］平成１８年３月３日(金)～３月４日(土) ［場所］本学鳩山キャンパス［参加者］２００名（外

国人１３名）［招待講演者］Bijoy K. Ghosh（ワシントン大学・米国）、Yun-Hui Liu（香港中文大

学・中国）、Jüri Vain（タリン工科大学・エストニア）  

11.  CCA2006/CACSD/ISIC Joint Conference 
 ［日時］平成１８年１０月４日(水)～１０月６日(金) ［場所］ドイツ・ミュンヘン［本学からの参加

者］７名及びHyong-Euk Lee（韓国科学技術院・韓国） 

12.  The 4th COE WORKSHOP  
［日時］平成１９年３月２日(金)～３日(土) ［場所］本学鳩山キャンパス［参加者］２００名（外国

人１２名）［招待講演者］Michael Beetz（ミュンヘン工科大学・ドイツ）、Dong-Soo Kwon（韓国科

学技術院・韓国）、小菅一弘（東北大学） 

13. ｢ICMT2007｣ Invited Session HAM Special Workshop (Future and Perspective of Human Adaptive 
Mechatronics)  
［日時］平成１９年１１月５日(月)～１１月９日(金) ［場所］韓国・蔚山［参加者］Invitd Session

及び Special Workshop  １００名（本学参加者１２名）［招待講演者］Karl J. Åström（ルンド工

科大学・スウェーデン）、Z. Zenn Bien（韓国科学技術院・韓国） 

14.  The 5th COE WORKSHOP 
  ［日時］平成１９年１１月１６日（金）～１７日(土) ［場所］メトロポリタンホテル(池袋)・本学［参

加者］２３０名(外国人１３名)［招待講演者］Philippe Lataire（ブリュッセル自由大学・ベルギー）、

Lutz Trahms（ドイツ連邦物理工学研究所・ドイツ）、Chongkug Park（慶燕大学・韓国） 
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２．教育活動実績【公表】 
博士課程等若手研究者の人材育成プログラムなど特色ある教育取組等についての、各取組の対象（選抜するものであればその方法を

含む）、実施時期、具体的内容 

 

１． 大学院教育体制の再構築 
拠点形成の基盤となる大学院研究科の体制については、強力な再構築を進めた。当初から予定していた新研究科

については、平成13年度開設の情報環境学部に接続する博士課程設置の新設と、既設２研究科の博士課程の将来像

等について総合的に検討した結果、大学として一本化した博士後期課程「先端科学技術研究科」を発展的に設置し、

本COEもその中核的専攻の一つ「先端技術創成専攻」として位置づけた。この先端科学技術研究科は平成18年度に

開設した。COEが中核を担うこの新体制は、理論、システム開発、メカトロニクス設計等のHAM的な総合教育を目指

している。 

２． 国内外からの博士後期課程学生及びポスドク研究支援者（ＲＡ）の採用 
平成15～19年度の間、博士後期課程の学生とポスドクを13名、研究支援者(RA)として採用した。RAは、博士後期

課程での研究概要、今後の研究計画、指導教員の推薦書をもとに、リーダーズ会議において厳正に選考した。COE

研究に関わり、専門分野を超えた研究ミーティング等を行い、HAMの融合を目指した研究活動を行った。また、国

際的交流を通して教育を推進させるため、平成17年度入学者より、本学協定校を中心に外国人特別入試を実施した。

外国人志願者に対し、書類審査による合否判定を行い、授業料減免もしくは免除した。この制度により、ベネズエ

ラから大使館推薦による国費留学生を受け入れた。また、一般入試により韓国から私費留学生を受け入れるなど、

世界各地から優秀な大学院生を確保した。採択年度より事業推進者が指導を行った博士学位授与者は16名である．

３． ＨＡＭ関連授業の設置 
HAMを直接教育する場として、「人間適応型メカトロニクス考究」と「人間・ロボット協調システム考究」のHAM

考究を大学院博士後期課程に設置した。また、外国人客員教授による博士後期課程学生向けの集中的な特別講義を、

平成17年度に4件、平成19年度に1件、それぞれ4～8回開催した。様々な観点からのHAM研究を幅広く学生に浸透さ

せることが出来たと同時に、外国人客員教授との直接対話により、英会話能力を高めることが出来た。また、学生

の個々のHAM研究に対し直接アドバイスをもらう貴重な機会を持つことが出来た。 

４． ＣＯＥセミナー・公開講座の開催 
若手研究者および学生に国際的に高いレベルの研究を学ぶ機会として、海外から多数の著名な教授を招聘した

COEセミナーを、平成15年度は計10回、平成16年度は8回、平成17年度は10回、平成18年度は9回、平成19年度は9

回、計46回開催した。日頃接することの出来ない著名研究者のセミナーは若手研究活動の活性化の一助となった。

また、本COEの中核となる先端科学技術研究科が主催した大学院生向けの公開講座にHAM研究の講座を組み込み、HAM

研究の浸透を行った。 

５． ＣＯＥ学生研究ミーティング・全体ミーティングの定期的開催 
研究室を超えてHAM研究に関する意見交換および研究指導を行う場として、リーダー、各グループリーダーをは

じめCOE関連教員と学生が参加する、目的に応じたミーティングを複数開催した。具体的には、様々な学科専攻の

学生が出席し、COEに関連する様々な理論や研究紹介、討議を中心とした研究会「学生研究ミーティング」、COE

関連教員と学生全員が研究成果を発表する「全体ミーティング」、COE研究支援教員および研究支援者（RA）とリ

ーダーによる「研究スタッフミーティング」、さらに各グループリーダーとプロジェクト研究代表者による「研究

ミーティング」を定期的に開催した。これにより、研究進捗に応じた効率的な運営が出来たと同時に、異種専門分

野研究者間の理解を深めることが出来た。 

６． 学生企画のＨＡＭワークショップの開催 
学生の自主的活動を支援する立場から、平成18年度より博士後期課程の学生を中心とした、学生企画のHAMに関

するワークショップ「COE Student Workshop on HAM」を計3回開催した。各研究室の研究発表をはじめ、企業の技

術者を講師として招き、ものつくりの実際について聞く機会や、学生同士で率直に議論する場が設けられ、学生が

HAM研究に対し積極的に関わる姿勢を養うことが出来た。学生主体の取組の関連したものとして、21世紀COEプログ

ラムに採択された機械系7大学（慶大、東工大、東大、東電大、名大、広大、早大）の学生および若手研究者によ

る合同シンポジウム開催を積極的に支援した。この合同シンポジウムでは、各拠点相互の研究内容を広く理解でき

ただけでなく、同年代の研究者の交流する機会を提供し、研究の動機付けを高めるものとなった。 

７． ＣＯＥ研究支援教員の採用 

平成16年度4月に学内の予算措置を受けCOE専任教員を2名、平成17年10月に1名の計3名採用した。これは、大学

全体の学生教育も含めた即戦力として将来的な基盤作りのための採用である。また、国内外の大学から計5名COE

研究支援教員として採用した。これは、若手研究者育成の観点から、チャレンジ精神旺盛で優秀な研究者を拠点形

成費により講師または助手として採用することを目的とした。学内申し合わせを確立し学内支援の下行った。COE

の教員は、これまでの研究概要、COEでの研究計画、業績リストをもとに、面接を行いリーダーズ会議において厳

正に選考した。このように、情報システム工学、人間科学、制御工学、機械工学といった各分野から国際的に秀で

た多くの人材を集めることが出来た。 

 

 

 



機関名：東京電機大学 拠点番号：H19 

 

２１世紀ＣＯＥプログラム委員会における事後評価結果 

 

（総括評価） 

 設定された目的は概ね達成された 

（コメント） 

拠点形成計画自体の目的達成度については、目標を、医学を絡めた「制御工学とロボッ

ト工学」に絞り込んで集中的努力がなされたことにより、質、量的に最高水準とは言い難

いものの、中規模の私大としては、拠点形成はかなり達成されている。しかし、本来は、

人文・社会、医学、メカトロニクス等の密接に関連する各領域における関連研究・教育の

現状、将来動向を系統的に調査研究、勘案したより強力な拠点形成が望まれる。 

人材育成面については、母集団となるべき人材の獲得が容易でない環境下での大学側の

努力は評価できるが、目標とした人材が育成されたとは言い難い。特に、提唱するＨＡＭ

（Human Adaptive Mechatronics）学を専門とする人材の育成状況が不鮮明である。 

研究活動については、ＨＡＭ学自体に関する学術研究や応用研究の成果は少ないものの、

ＨＡＭ学の提唱を高く評価する一方、設計・製造技術分野で先行して行われている、熟練

技能や人間の勘、閃きの定量化に関わる研究が活用されていなく、独自の取組みも希薄で

あるとの意見もある。これは、人間の知恵の工学技術への応用に関わる研究では、現状で

はやむをえないであろう。 

補助事業終了後の持続的な展開については、現状のままでは、メカトロニクスの医用工

学への展開のレベルに留まり、ＨＡＭ学としては大きな発展は望めないように思われ、質

及び量の両面での相当の注力を行うか、研究方向の大幅な転換を期待したい。 
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