
 

様式１ 

【公表用】 
 

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 
 

（大学名）    早稲田大学 機関番号 ３２６８９ １．機 関 の 

   代 表 者 
   （学 長） (ふりがな<ローマ字>)      Shirai  Katsuhiko 

（氏 名）     白井 克彦 
 

２．大学の将来構想 

早稲田大学は創立125周年を迎えた2007年を第二世

紀の幕開けと位置付け、これまでの伝統を貫いてきた

建学の理念を再構築する試みに取り組んできた。すな

わち、本学の三大教旨の意義を追求し発展させた「独

創的な先端研究への挑戦」「全学の生涯学習機関化」

「地球市民の育成」という三点を目標に据え、21世紀

の代表的な私立大学としてその存立の基盤を固めるた

めに、研究教育の抜本的な改革を推進している最中で

ある。特に研究教育拠点として本学の方向性を「世界

的な視点においては、大学院の拡充を図りアジア太平

洋に基盤を置く研究大学を目指し、国内的には日本の

産業・社会を担う人材の輩出と本学がこれまでに担っ

てきた社会的役割を継続発展させる」と定め、独創的

先端研究への挑戦、研究における産学官連携の強化充

実、専門領域の結集による研究機能の強化によって、

これを実現するべく取り組んできた。とりわけ、21世

紀ＣＯＥプログラムに採択された学内各拠点について

は、正に世界的な研究教育拠点の形成を図る取り組み

の先進的事例として、大学としても研究教育活動を牽

引する先導的役割を果たすことを強く期待し、申請の

際には以下の支援計画を掲げた。 

【支援体制】 

１）予算措置 

・採択拠点に対する研究費の強化配分 

・博士課程学生へのさまざまな支援の充実 

・私学助成プログラム（文部科学省高度化推進事業

等）への積極的な応募・実行 

２）施設・スペースの整備 

・拠点形成に必要なスペースを、建設予定の新研究教

育棟内のスペースに加え、学外および周辺の民間施

設の買収・賃借等により確保する。また、既存の施

設についてもプログラム内容に応じて必要な改修

を行い使用する。 

３）研究者支援 

・国内外から積極的に研究者を招聘し、プログラム推

進に従事させる。海外からの研究者の滞在に必要な

宿泊施設についても大学周辺に整備する。 

・客員教員（任期制教員）による博士課程学生の指導、

共同研究の展開等、外部からの教員の積極的なプロ

グラム参加を促す。 

４）研究教育組織の改編 

・新たな学問領域に対応した新専攻等の設置・再編 

・将来の研究体制充実の観点から、若手研究者の大幅

な増員と研究体制の活性化を促進 

・総合大学としての特色を発揮し、他専攻や学内の研

究組織（附置研究所等）、及び海外協定大学（396

校）との共同研究体制を再構築 

【マネジメント体制】 

21世紀ＣＯＥプログラムにおける研究教育拠点の

形成は、大学院の充実にとどまらず、研究所群と一体

となった運営と連携とが不可欠であるため、従来の教

務（教育・研究）担当理事を統括責任者として、教育

研究に関わる事項について教務部による政策立案（企

画、予算配分、調整・情報収集）とその実施に加え、

研究推進担当理事の下に研究推進部を擁する研究戦略

会議を設け、重点推進研究を策定する。また、産学官

研究推進センターを設置する等、研究支援体制の明確

化と充実をはかる。さらに、より柔軟で機動的な体制

がとれるようトップダウン方式を基本とした研究教育

拠点形成計画を推進する。 

 

３．達成状況及び今後の展望 

大学として拠点形成を支援するため、研究費の強化

配分については、各拠点の申請にもとづき交付する「21

世紀ＣＯＥ研究支援経費」（年間50万～500万円／拠点、

2003年度～）や、学外の著名研究者と若手研究者の交

流を活性化することを目的とした「研究者招聘支援経

費」（年間100万円／拠点、2005年度～）等を制度化し

た。またこれらの制度とは別に施設･スペース整備に係

る経費等、拠点形成事業に直接的に関わる経費を支援

する予算（年間1,000万～6,000万円）や、21世紀ＣＯ

Ｅを含む重点プロジェクトを推進するために、研究に

関わる環境整備等の支援や事業の広報活動等、間接的

支援のための経費をその使途とする重点研究強化支援

経費（年間10,000万～20,000万円）を確保し、各拠点

の事業に応じて予算措置を行った。 

拠点構築に必要な施設・スペースについては、自己

組織系物理拠点、超高齢社会におけるロボット技術拠

点には事務所を、開かれた政治経済制度拠点、企業社
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会の変容と法システム拠点には事務所及びプロジェク

ト室を大学内において最優先で確保し、重点的に予算

を配分して必要な整備を行った。また、学外の施設・

スペースで21世紀ＣＯＥ事業を展開する拠点に対して

は、キャンパス周辺物件等を調査・斡旋するとともに、

その整備に必要な諸経費（礼金・保証金・保険料・手

数料及び改修工事に係る費用等）や清掃代等の運営経

費についても支援を行っている。 

研究者に対する支援としても、拠点リーダー等、事

業の中心となる研究者の教育負担軽減を目的とした

「非常勤講師雇用経費」(年間600万円／拠点、2004年

度～)や「大型研究等特別支援プログラム」（2005年度

～）を制度化する等、拠点形成に関わる時間・労力の

確保を支援した。また、若手研究者に対しても、本学

に所属しない国内外の研究者の研究教育活動への参加

を可能とするため、2003年度より「21世紀ＣＯＥ特別

研究生」制度を発足させ、国内外から延べ150名余りの

若手研究者を当制度により受け入れた。 

学内組織の改編については当初の計画通り、21世紀

ＣＯＥの事業展開とあわせて推進された。全学的な改

編としては2004年9月、従来は学部や研究科、研究所等

に分かれていた組織を、系統別の「学術院」に再編し、

系統内の共同研究における連携がより円滑に進むよう

体制を刷新した。これにより、現代政治経済研究所や

比較法研究所等、学内の附置研究所と21世紀ＣＯＥ拠

点との研究、教育両面における一層の協力体制が構築

された。各箇所における改編としては、理工学術院に

おいては生命理工学専攻（2001年度）、ナノ理工学専

攻（2003年度）の新設、情報・ネットワーク専攻、電

気・情報生命専攻（2003年度）の再編に続き、2007年

度には研究科自体を基幹理工学、創造理工学、先進理

工学の3研究科へ再編し、本学のスケールメリットを活

かしつつ、急激に変化する社会や産業界からのニーズ

に対応する機動性と展開性を発揮できる体制を整えた。

また、この再編の際には先進理工学研究科に生命医科

学専攻を新設し、同じく2007年度に発足した東京女子

医科大学との連携施設である「先端生命医科学センタ

ー」における医療･福祉関連領域と理工学分野を融合す

る研究及びＣＯＥ拠点等と効果的に連携した人材育成

のための体制を整備、強化した。さらに新設の大学院

として環境・エネルギー研究科を設置し（2007年度）、

当該分野における新たなアプローチを提示した。また、

政治経済学術院においては、国際的視野から政治学と

経済学の双方を活用できる人材の育成を目的として国

際政治経済学科（2004年度）や政治学、経済学両研究

科共通の国際政治経済学コース（2008年度）が設置さ

れたことで、ＣＯＥによる人材育成に連なる箇所の体

制が構築された。また2004年度に法務研究科（法科大

学院）が設置されたことで、法学学術院では法学研究

科と合わせ、法曹界を支える研究者と実務家の両輪を

養成する基盤が整備されるなど、今後の研究活動を見

据えた様々な組織再編を行った。 

この他、ＣＯＥ採択拠点の活動と連携して2003年に

ナノ理工学研究機構が設置され、当該分野における豊

富な人材と資源を統合し、先端研究の強化充実や学外

からのワンストップ・アクセスの実現が図られた。さ

らに、2006年度には若手研究者の研究活動を活性化す

ることを目的とした早稲田大学高等研究所を設置し、

国内外の優秀な若手研究者の育成・輩出を図っている。 

今後の活動については、いずれも大学として最重点

領域に位置付けている21世紀ＣＯＥ各拠点の研究分野

を中心に、2001年に策定した将来構想「21世紀の教育

研究グランドデザイン」、及びその先の展開を見据え

て策定した「Waseda Next 125」（2008年）を柱として、

教育研究体制の再構築、トップレベルの若手研究者の

育成・輩出、国際研究大学への飛躍等の戦略や方向性

に沿って、グローバルＣＯＥプログラムや科学技術振

興調整費等の補助・委託事業等に対して積極的に申請

しながら、教育・研究体制の強化充実を図っていく。

特に社会応用が大いに期待されるロボット技術や物理

学については重点化してさらなる研究の発展を計画し

ており、世界的規模の医工連携施設である前述の「先

端生命医科学センター」等、研究環境を整備すること

でより一層の発展を支援する。また本学が伝統的に強

化充実を図ってきた政治経済学・法学分野についても、

これまでの研究の蓄積を生かしながら総合的に推進し、

世界的教育研究拠点形成を全面的に支援していく。 

一方、事務部門においては、2002年に教務部から研

究推進部を分離して設置し、21世紀ＣＯＥ等の研究拠

点に係る支援体制を強化した。しかし、2006年度、研

究費不正使用問題が起きたことを受け、研究費管理等

の格段の徹底を図るため、同部を改組し研究マネジメ

ント課を新設するとともに、学内3ヶ所に検収センター

を開設した（現在は増設し5ヶ所に設置）。今後は、研

究費等の適正管理のための事務・経理処理体制の整備

や、研究倫理に係る規程類の策定・周知等、コンプラ

イアンスの徹底の方策をさらに講じ、一層の研究推進

に努めていく。 
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様式２ 
【公表用】 

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 早稲田大学 
学長名

白井克彦 拠点番号 H21 

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） 

超高齢社会における人とロボット技術の共生 
（The Innovative Research on Symbiosis Technologies for Human and Robots in Elderly Dominated Society）

    研究分野及びキーワード <研究分野： 機械工学 > ( ロボティクス )( 生体システム )( 社会システム )( 心身の健康 )( 環境調和 ) 

３．専攻等名 

創造理工学研究科総合機械工学専攻(旧称:理工学研究科機械工学専攻 2007年4月1日)、 
先進理工学研究科生命理工学専攻(旧称:理工学研究科生命理工学専攻 2007年4月1日)、 
先進理工学研究科物理学及応用物理学専攻(旧称:理工学研究科物理学及応用物理学専攻 2007年4月1日)、 
環境・エネルギー研究科環境・エネルギー専攻（旧称：理工学研究科環境・エネルギー専攻 2007年4月1日）、 
人間科学研究科人間科学専攻、理工学術院総合研究所（旧称：理工学総合研究センター 2006年9月21日） 

４．事業推進担当者           計 24 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) 

Fujie Masakatsu 

藤江 正克 
創造理工学研究科 総合機械工学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

バイオロボティクス 
博士(工学) 

拠点リーダー及び研究統括 (藤江) 
 
基本構想提案グループ(リーダー 藤江) 
 
人間機能・形態の解析に基づきコミュニティとの関わ
りから新しいロボットコンセプトを提案、実証する。
 
・人間機能・形態解析研究チーム(高西・藤江) 
・生体力学モデル研究チーム(梅津・山川) 
・行動解析研究チーム(菅野・三輪) 
・モビリティ研究チーム(勝田) 

Takanishi Atsuo 

高西 淳夫 
先進理工学研究科 生命理工学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

ロボット工学 
工学博士 

Sugano Shigeki 

菅野 重樹 
創造理工学研究科 総合機械工学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

ロボット工学 
工学博士 

Miwa Takayuki 

三輪 敬之 
創造理工学研究科 総合機械工学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

生命機械工学 
工学博士 

Yamakawa Hiroshi 

山川 宏 
創造理工学研究科 総合機械工学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

バイオデザイン工学 
工学博士 

Umezu Mitsuo 

梅津 光生 
先進理工学研究科 生命理工学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

医用機械工学 
工学博士 

Katsuta Masahumi 

勝田 正文 
環境・エネルギー研究科 環境・エネルギー専攻 
(2007年4月1日:所属変更) 

伝熱・エネルギー工学 
工学博士 

Kawamoto Hiroyuki 

川本 広行 
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

精密工学 
工学博士 

ハードウェア提案グループ(リーダー 川田) 
 
生体と適合するロボットシステム、システムのロボッ
ト化について、機械工学を核とした固有技術の開発進
化を推進しロボットサブシステムを提案する。 
 
・バイオロボティクス最適設計チーム 

(浅川・山本) 
・機能材料／加工技術研究チーム(川本・川田) 
・柔軟体構造設計研究チーム 

(永田・大聖・橋詰) 

・動力機構研究チーム(本村・太田) 

Kawada Hiroyuki 

川田 宏之 
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

複合材料工学 
工学博士 

Oota Eisuke 

大田 英輔 
理工学研究科機械工学専攻 教授 
(2007年3月9日:辞退) 

流体エネルギー集積工学
工学博士 

Ohta Yutaka 

太田 有 
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

流体環境制御工学 
工学博士 

Yamamoto Katsuhiro 

山本 勝弘 
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

流体システム工学 
工学博士 

Asakawa Motoo 

浅川 基男 
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

塑性工学 
工学博士 

Motomura Mitsugu 

本村 貢  
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

生産プロセス工学 
工学博士 

Nagata Katsuya 

永田 勝也 
環境・エネルギー研究科 環境・エネルギー専攻 
(2007年4月1日:所属変更) 

環境システム工学 

Daishou  Yasuhiro 

大聖 泰弘 
創造理工学研究科 総合機械工学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

自動車工学 

Hashizume Takumi 

橋詰 匠 
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

動力エネルギー工学 
工学博士 

Hashimoto Shuji 

橋本 周司 先進理工学研究科 物理学及応用物理学専攻 教授 
計測情報工学 
工学博士 

ソフトウェア提案グループ(リーダー 橋本) 
 
生体と適合するロボットシステム、システムのロボッ
ト化について、情報処理を核とした新たな固有技術を
開発し、サブシステムとの融合方法を提案、実証する。
・生体情報処理研究チーム(橋本) 
・人工神経ネットワーク研究チーム(藤本・富岡) 
・安全制御研究チーム(河合) 

・数値解析設計チーム(林) 

Kawai Sunao 

河合 素直 
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

エネルギー制御工学 
工学博士 

Hayashi Hirotusgu 

林  洋次 
創造理工学研究科 総合機械工学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

計算力学工学 
工学博士 

Tomioka Jun 

富岡 淳 
基幹理工学研究科 機械科学専攻 教授 
(2007年4月1日:所属名称変更) 

極限トライボロジ 
工学博士 

Yamaguchi Fujio 

山口 富士夫 

理工学研究科機械工学専攻 教授 
(2006年3月18日:辞退) 

計算力学工学 
工学博士 

Tanie Kazuo 

谷江 和雄 

理工学術院総合研究所 客員教授 
首都大学ｼｽﾃﾑﾃﾞｻﾞｲﾝ科 教授 (2007年6月20日:辞退) 

ロボット工学 
工学博士 

Fujimoto Hiroshi 

藤本 浩志 人間科学研究科 人間科学専攻 教授 
人間科学工学 
博士（工学） 

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) 98,000 99,900 112,300 
105,250 

（10,525） 

103,000 

（10,300） 
518,450 
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６．拠点形成の目的 
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自動車や家電製品に代表されるように 20 世紀の日

本は、多くの研究開発が欧米へのキャッチアップを目

標としていた。しかし、循環・再生といった技術特性

の変化が生じた21世紀においては、互いに創造して豊

かになる技術、すなわち共創技術が重要かつ不可欠な

ものとなる (Fig.1)。また、世界で初めて超高齢社会を

迎えるにあたり、高齢者や障害者を単に保護するので

はなく、ともに社会を支える重要な一員として参加し

てもらうことが必要となる(Fig.2)。超高齢社会におい

て、高齢者や障害者を含むあらゆる人々が参画する今

までにない社会を創造するためには、ITやバイオと並

びRTの発展が不可欠である。 
 

 

Fig.1  20世紀から21世紀への技術特性の変化 

R TR T

Fig.2  拠点形成の必要性 
 

これを受け、本研究拠点では、「超高齢社会における

社会基盤を構成する知能機械システム（RT）技術に関

わる工学」を対象とする学問分野とした。高齢者、障

害者を含む全ての人がそれぞれの役割を持って持続可

能な社会を創造するには、ロボット工学とその基盤と

なる機械工学、材料工学、システム工学、制御工学、

情報工学を学問分野の中心とするだけでなく、人とロ

ボット技術の共生を実現する人間工学、医用工学、福

祉工学、環境工学、安全工学等との連携が欠かせない。

人と共生するロボット技術は、感性の時代と言われる

現代に深く適合するものであり、「能率」ではなく「居

心地」を尺度とする新しい工学として重要性と発展性

をもつ領域である。 
市民社会の成熟とともに、循環・再生・持続・安全・

安心などをキーワードとする人間共生技術が社会活動

の基盤を支えるにあたり、RT は IT と並んでその中核

となる。本拠点では国内外組織との連携を深め、具体

的な実問題研究と要素技術研究を行う中で世界最高水

準の RT 研究拠点を形成するとともに、博士課程学生

（DC）の増員を図り、プロジェクトによるコンカレン

ト教育・共創教育を通じた「On Research Training」を

強力に推し進めることにより、国際感覚豊かな「社会

に役立つ進取の気象に富む創造的研究者」「学位をもつ

実践的な高度技術者」を多数輩出することを目的とし

ている。これにより、21世紀の超高齢社会における新

産業・新文化のグランドデザインの創出とそれに不可

欠なRTの組織的展開と先端的教育体制の確立を図る。

本研究拠点は、近未来社会を支える社会基盤としてRT
の研究を推進する中で人材を育成し、社会に溶け込む

技術のユニークな教育研究の場として国際的なモデル

ケースとなる(Fig.3)。 
本研究拠点の設立は、新たな学問の産物を普及させ

るために必要となる技術の維持・発展を支える学際的

領域・分野を可能にする高度な研究者・技術者を輩出

することに繋がり、その結果社会システム全体に与え

うる波及効果が非常に大きい。RTは多くの学問分野に

係わる横断型技術であるが、本研究拠点は従来の異分

野間の共同研究とは異なり、地域社会と連携した「融

合型」の研究を進めることにより、新しい学問として

の RT とそれを効果的に活用する社会・文化の枠組み

を創出する。さらに、新たな視点からの教育研究から

産み出される人材と技術は、持続的発展が可能な超高

齢社会を実現する基盤的資産となる。 

 

Fig.3  拠点形成の概要 
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７．研究実施計画 

本研究拠点を形成するにあたり、 
 

(1) 基本構想提案グループ 
(2) ハードウェア提案グループ 
(3) ソフトウェア提案グループ 

 
を編成するとともに各グループを各 4々 つのチームで

各事業推進担当者が構成する。この構成は、各事業推

進担当者が拠点全体における各自の研究課題の位置づ

けを認識しつつ、責任をもって研究を推進する体制と

して整えるためのものである。 Fig.4 に各グループ、

各チームの拠点との関わりを示す。 
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Fig.4  拠点構成グループと基本技術 
 
基本構想提案グループは学際的工学分野で構成され、

ハードウェア提案グループ、ソフトウェア提案グルー

プは基盤工学分野で構成される。基盤工学分野におい

て、構造・機能・情報処理などを RT システムの一部

として捉え、人間の社会活動と共創可能な RT として

寄与できることを明確に示す。さらに、学際的工学分

野とともに人と共生するロボット技術を実証評価し、

ロボットを構成する単体としての技術についても体系

化に向けた評価を行う。 
拠点全体の構想として、拠点リーダーが設定する最

終ビジョンである「超高齢社会に対する RT を用いた

機械工学からの貢献」を実現するにあたって、提案グ

ループごとにターゲットを設定する。さらに、それら

を実現するために研究チームごとに、それぞれが持つ

固有技術にブレークダウンして研究を実施する。拠点

全体の研究状況は理工学総合研究センターが把握し、

拠点リーダーは個々の研究成果および全体課題との整

合性を確認する。 
 研究チームが個々にもつ固有技術を、研究を通じて

発展させ、その発展した技術を互いに統合する研究プ

ロセスに重ねていき、最終的に人間と RT の共生の解

明とその実現に必要となる技術として創生する。上記

の研究成果を統合したサブシステムのフィールド実験

と外部評価、さらにサブシステムを統合し、トータル

システムとしてフィールド実験と外部評価を通じて新

文化・新産業創出のための仕掛けとプリンシプルのデ

ザイン及びその展望に基づく課題抽出を行う。 
抽出した課題について、核となって取り組む｢社会に

役立つ進取の気象に富む創造的研究者｣および、次世代

の新産業として自立するための課題についての取り組

みを行う｢学位を持つ実践的な高度技術者｣を、本拠点

から多数輩出するにあたり、上記のプロジェクト研究

のプロセスに準じた取り組みを遂行させるという教育

を行う。世界をリードするこの教育の場は、国内だけ

でなく海外のブランチ滞在、海外とのネット交流に対

しても積極的に推進する。また、拠点構成メンバーの

若返りを図るためにも、年度毎に順次若手研究者の招

聘を行い、未来の研究リーダー育成にも取り組む。 
 研究計画としては、年度を追って、 
 

(1) 医療福祉ロボット 
(2) 日常高齢者の日常生活支援ロボット 
(3) 社会システムロボット 

 
へと対象のレベルを深めていく。また基盤となる固有

技術の発展、それらをインテグレーションしてのフィ

ールド実証と外部評価を拠点形成中一貫して行うこと

により、固有技術の発展を効率良く促すとともに、 
 

(1) リハビリテーションにおける人間とRTの共創 
(2) 芸術・文化における人間とRTの共創 
(3) 人間とRTの肉体的共創 
(4) 人間とRTの精神的共創 
(5) 健康寿命確保のための医学における人間と RT

の共創 
(6) 高齢者のための一般社会システムにおける人間

とRTの共創 
(7) 人間とRTの共創のための社会システム・インフ

ラ一般のRT化 
 
という新文化を創生し、この結果として最終ビジョン

である超高齢社会に対するRTを用いた新産業の創出、

さらには機械工学の進化を図り新たな学問体系をも構

築する。 
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(2)育成目標人材 ８．教育実施計画 

(1)教育拠点  新産業分野における社会の現場と密着し、融和した、

社会に役立つ進取の気象に富む創造的な研究者および

実践的な技術者となる大学院学生を目標人材とする。

特に博士後期課程学生の養成に重点を置き、30名程度

を目標とする。 

以下に示す3種類の教育拠点を活用する。 
・プロジェクトによる教育実施拠点 
 ヒューマノイド研究所（早稲田大学） 
 生命・生体・福祉研究所（早稲田大学） 
 WABOT-HOUSE研究所（早稲田大学・岐阜県）  
 環境総合研究センター（早稲田大学・埼玉県本庄） (3)教育方法 
 先端医工学研究所（東京女子医科大学）  教育拠点を活用し、目標とする人材を以下の3種類

の方法で養成する。  
・大学院専攻による基礎教育  
 早稲田大学創造理工学研究科及び先進理工学研究科 ・プロジェクトによる共創教育 
 総合機械工学専攻及び生命理工学専攻を中心とした

学際領域 
 社会現場、企業と大学とを密接に関連づけ、技術を

社会的に還元し、生活現場と密着させることで、創造

的技術の創出を身につける。  （2007年4月より研究科再編成に伴い変更） 
  

・コンカレント教育 ・アメリカ、イギリス、ドイツ、イタリア、スウェー

デン、オーストラリア、中国、シンガポール、マレ

ーシアなどの既存の学術交流先の大学、研究所、企

業等の海外教育拠点 

 プロジェクトによる共創教育と大学院専攻（総合機

械工学専攻、機械科学専攻、生命理工学専攻）による

基礎教育との間を絶えず循環する新しい教育を行う。 
 Notre Dame University（アメリカ）  
 Vanderbild University（アメリカ） ・海外教育拠点に滞在したプロジェクト遂行 
 University of Uhta（アメリカ）  国際的な視野、協調、実力を有する学生の育成を行

うために、海外教育拠点に滞在して互いにコミュニケ

ーションを取りつつ、関連するプロジェクトを遂行す

る。 

 University of Sheffield（イギリス） 
 Siegen University（ドイツ） 
 RWTH Aachen University（ドイツ） 
 Scuola Supriore Sant'Anna University（イタリア）  
 Charmes University of Technology（スウェーデン） (4)教育実施計画 
 University of New South Wales（オーストラリア） 2002年度にカリキュラムを作成し、教育実施準備を

行う。それと併せて予備的な試行などを実施する。2003
年度以降は、本計画の実施、検討、評価を行い、教育

の評価に関しては、プロジェクトの拠点、海外拠点お

よび第三者を含む評価委員会を設置し実施する。  

 大連理工大学（中国） 
 西安電子科学技術大学（中国） 
 National Univerisity of Singapore（シンガポール） 
                       等 
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  Fig. 5  コンカレント共創教育 



 
 

様式２ 
【公表用】 
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９．研究教育拠点形成活動の実績 

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 

 

本研究拠点では、世界最高水準の RT 研究拠点とし

て「社会に役立つ進取の気性に富む創造的研究者」「学

位をもつ実践的な高度技術者」の輩出を目指してきた。

その成果として、DC在籍者数が年度平均42名となり、

プログラム発足前5年間の年度平均18名に対し2倍以

上増加し、本研究拠点における博士号授与者数は 35
名となった。国内外において論文として325報、発表

として969件となり、学会などにおけるDCの受賞数

は多数（44件）に上った。 
本研究拠点が掲げた研究教育理念を学内及び学外へ

広く公開し浸透させることにより、当初の目標を僅か

2 年間で達成するに至り、その後も順調に数を増加さ

せた。優秀な DC を積極的に客員研究助手・RA とし

て選抜し、コンカレント共創教育「On Research 
Training」における強力な支援を行うとともに拠点構成

員の飛躍的な若返りを図った。 
客員研究助手による科研費の獲得は9件となり、さ

らにDC発ベンチャー企業として2社が誕生した。キ

ャリアパスの成果として企業への就職者数が増加し、

プログラム発足前の 5 年間の 3 名に対し、発足後は 8
名に増加した。また、海外研究機関に2名が就職した。

これらの実績に基づき、21COEの教育理念は早大にお

ける学部・研究科再編（2007年～）でのカリキュラム

改革のモデルとなり、また「魅力ある大学院イニシア

ティブ」での実践教育の中核となるとともに、「東京女

子医科大学・早稲田大学連携先端生命医科学研究教育

施設（2008 年～）」における教育研究展開の基盤とな

った。研究面における強力な支援のみならず経済面か

らの支援を行うことで国内外幅広い分野で活躍するに

十分なDC を輩出することができ、学内においても、

それを持続する基盤を固められたことから、本研究拠

点は目的を十分に達成することができた。 
 
2）人材育成面での成果と拠点形成への寄与 

 

本研究拠点では、年度ごとに運営委員会にて各人の

業績を評価し、DC を客員研究助手（専任）として選

抜（年平均20名）し、研究支援を行った。RAの採用

及び PD の客員講師への登用も行い、拠点研究活動の

中核として海外出張支援等強力なサポートを行ってき

た。研究の動機、姿勢、内容に鑑み選抜した客員研究

助手、客員講師への「財政的支援」裏打ちの施策は画

期的であり、企業・他研究機関からの転身が増える等、

魅力的な制度として評価されている。事業推進担当者

に指導され本拠点で活躍した若手研究者が学外へ転出

したケースとして、岩崎清隆客員講師：Harvard Medical 
School、鈴木健嗣助手：筑波大学講師、西川員史助手：

三洋電機研究所、菅原雄介助手：東北大学助教、二瓶

美里助手：東京大学助教などが挙げられ、DC の増加

に伴い外部での活躍できる有能な若手研究者・技術者

を多数輩出につながった。また、若手研究者主催のワ

ークショップにより、学内における若手研究者同士の

研究理解を深めるだけでなく、COE-CIRワークショッ

プなどを発端に国際的な研究連携を行うきっかけとな

った。拠点運営、対外連携など実践的なフィールドに

おいても若手研究者の積極的な参画を促し、社会に役

立つエンジニアが育成された。 

 

3）研究活動面での新たな分野の創成や、学術的知見等 

 

本研究拠点からは、多くの新しい学術的知見が発信

されるとともに、実フィールドでの実証実験及び評価

を重ねてきた。その一部を下記に示す。 
 

(a)手術支援ロボット共創技術：術中における対象臓

器の挙動に対応したロボットの動作を実現するため、

対象臓器を心臓とするロボットシステム、肝臓への

穿刺支援システム、腹腔および脳等の術空間確保支

援システムの開発を進め、生体を用いた評価を行っ

てきた。また，患者ロボットの開発において、国内

外の医学部との連携を深めつつ、実用化に向けた評

価を行い、ともに高い評価を得られた。 
(b)高齢者の移動支援ロボット共創技術：本庄地区に

おいてモビリティへ応用した RT を実フィールドに

おいて実証実験を行い、車いすに適用する燃料電池

の消費効率などを検証し、実際と同様の状況下で実

験を行ってきた。安全・安心・利便を考慮した運行

管理システムとして GPS を利用した運行管理シス

テムについて検討を行い、管理サイド側での位置情

報・車両情報の把握の実証試験を行った。 
(c)高齢者の社会生活の安全・維持支援ロボット共創

技術：福岡ロボット特区の商店街において、歩行支

援ロボット実証実験（2004年5月日経新聞）を行い、

高齢者とロボット技術の共創における問題点の抽出
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5）国際競争力ある大学づくりへの貢献度 を行うとともに、新しい外出支援機器の提案を行っ

た。さらに、東京都心身障害者福祉センターとの連

携によるシンポジウムなどでその成果を広く公開す

るとともに、その場で実際に使用してもらうことで

高い評価を受けた。 

 

若手研究者の海外発表をサポートするとともに、海

外での研究を義務化することにより、国際感覚を持っ

た実践的なエンジニアの育成を行ってきた。また、

KIST（韓国）、SSSA（伊）、大連理工大（中）、延世大

（韓国）、CSIRO（豪）、Chalmers工科大（スウェーデ

ン）等の海外拠点とも積極的に人材交流（計 9 件 33
名来訪）を行っており、拠点の国際化を進めている。

本COE客員講師（岩崎）が Harvard Medical Schoolに
転出するなど、国際競争力をもつ若手研究者の育成は

成果を挙げている。海外の研究施設において共同の研

究を行う支援として、本学内に「ロボ・カーサ」を2003
年に、イタリアの SSSA 内に「ロボット庵」を 2007
年に開設し、より綿密に連携して研究可能な環境の整

備を行ってきた。また、イタリアSSSAへの留学の他、

スウェーデンのヨーテボリ、アメリカのピッツバーグ

へと若手研究者を派遣し、積極的に人材交流を行った。 

(d)農業・食の支援ロボット共創技術：作業支援に向

けた遠隔操作可能なロボットシステムの開発や自家

発電機能を持った移動式のロボットシステムを開発

し、岐阜県等と協力し実験を行った。 
(e)関連する環境共創技術：環境総合研究センターで

取り組まれてきた環境共創技術を RT に集約させる

ことを目的とし、その一環として電動車椅子の燃料

電池化プロジェクトによる研究を行った。さらに環

境認識技術の体系化とソフトウェアのパッケージ化、

多次元データの非線形圧縮理論、神経回路によるロ

ボット制御の学習に関する数理的理論、新しいアク

チュエータ開発に向けた要素などに関する研究を並

行して行い、人と RT が共生するための理論的な体

系の包括的取りまとめを進めることができた。 海外から最先端技術の研究者による先進技術セミナ

ーを開催し、活発なディスカッションを通じて国際競

争力をもつ研究者育成を行った。韓国のCIRとの合同

シンポジウムである COE-CIR ワークショップを 4 回

にわたって相互に開催し、本拠点のDCのメンバーと、

韓国のDC、PDと研究に対する意見交換を行い、若手

研究者間の交流を深めた。 

 

4）事業推進担当者相互の有機的連携 

 

研究面において様々なプロジェクトを獲得し、有機

的な連携を行ってきた。その一部を下記に示す。 
 

(1) 科学技術振興調整費戦略的研究拠点育成プログ

ラム（2004 年度）「先端科学と健康・医療の融合研

究拠点」：本プログラムにおいて、藤江正克、高西淳

夫、梅津光生、勝田正文、橋本周司らが連携を取り、

それぞれが得意とする研究をベースにした相乗的研

究を展開している。 

 

ロボ・カーサ
（2003年度設立）

ロボット庵
（2007年度設立）

共同研究

人材交流

 

(2) WABOT-HOUSEプロジェクト研究：菅野重樹、

橋本周司、三輪敬之、高西淳夫、藤江正克、梅津光

生、山川宏らが岐阜県と連携を取り、実フィールド

でRTを評価する研究を展開している。 Fig.6 SSSAとの研究協力施設 

 

(3) 文部科学省知的クラスター創成事業「ロボティ

ック先端医療クラスター」：本プログラムにおいて、

藤江正克、高西淳夫、梅津光生、山川宏らが、特に

医療分野における支援技術として RT を展開する研

究に取り組んでいる。 
(4) 文科省戦略的創造研究推進事業CREST「デジタ

ルメディア作品の制作を支援する基盤技術」：本プロ

グラムにおいて、橋本周司、三輪敬之らが他大学と

の連携を含めて研究を展開している。 
Fig.7 COE-CIRワークショップ 
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6）国内外に向けた情報発信 

 

本 研 究 教 育 拠 点 の 情 報 発 信 サ イ ト

( http://www.rt-coe.waseda.ac.jp/ )を通じて、2回の国際シ

ンポジウム（第1回 2003年2月 148名参加、第2回 
2004年10月 116名参加）を通じて、本拠点の研究教

育の成果を発表した。また、本拠点リーダーを大会長

として福祉工学シンポジウム（機械学会主催 2003 年

11 月）、コンピュータ外科学会（日本コンピュータ外

科学会主催 2004 年 12 月）、ロボティクス・メカトロ

ニクス講演会（日本機械学会ロボティクス部門主催、

2006年5月）を開催するなど、医療・福祉工学におけ

る学会活動においても主導的な立場を取っている。ま

た、機械系の 21 世紀 COE8 拠点による合同シンポジ

ウムを開催し、他拠点との情報交換も図っている。こ

れまでの研究開発の成果として受賞歴などを発信する

とともに、新しい企画として研究成果を実際に触れて

もらう機会を広く募るための体験会である 21COE ロ

ボティクス・ブートキャンプを開催した。この体験会

は対象を中学生から高校生、大学生に至る幅広い学生

とすることで、今後の科学技術発展に寄与する若手に

対する理科離れを解消するための一役を担い、本拠点

で取り組んできた成果に触れてもらう機会を設けたも

のであり、公募よりも遥かに多くの学生からの応募が

あり、盛況を博すことが

できた。また、東京都心

身障害者福祉センターと

の協定に基づく、早稲田

大学・東京都心身障害者

福祉センター合同シンポ

ジウムを開催した。最終

年度には5年間の研究成

果をまとめ、彙報として

発行した。 
 

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） 

 

拠点形成を行うにあたって、初年度は RT ホールな

どの拠点整備に対して重点的に予算を配分した。同時

に、国内および国際シンポジウム開催において予算を

配分するとともに、本学産学官研究推進センターより

支援を受け、COEプログラムにおける拠点形成計画を

スタートさせた。2004年度からは、本研究拠点で掲げ

ている若手研究者を教育し、かつ研究を推進する支援

として拠点予算の80％～90％を配分し、さらに海外と

の研究連携を促すため海外留学等の費用についても支

援を行った。それぞれの若手研究者が研究するために

必要となる設備や装置の整備に関しても、上記予算内

において優先的に配分することで、数多く研究成果を

生み、結果として本研究拠点で目指した研究者が多く

輩出される拠点が形成できた。 
 

②今後の展望 

 

産学官連携の視点および社会貢献等の立場からみて、

本拠点の目的は超高齢社会における新産業・新文化の

創出であり、社会貢献そのものといえる。この拠点で

生まれた学問の産物を世の中に普及させるためには技

術の維持・発展が不可欠であり、新学際的領域・分野

で活躍できる高度なエンジニア・研究者・教育者が必

須とされることから、本拠点で養成される各分野の博

士号取得者には大きな貢献を期待できる。本研究拠点

が掲げたコンカレント共創教育をさらに広い分野にお

いて推進していくためグローバル COE プログラムに

申請中である。 

 

③その他 

 

本拠点の活動は、本学部の他の COE 拠点とともに

学内の活性化に大きなインパクトを与え、2007年度か

らの機械工学科および学部大学院再編の起点の一つと

なった。特に、本拠点のコンカレント共創教育「On 
Research Training」は、学生教育の新しい可能性を示し、

2007年度より新設された創造理工学部にProject Based 
Learning を特色とする総合機械工学科を開設する原動

力となった。さらに、本拠点でのモビリティ研究チー

ム（勝田正文ら）の活動は本庄地区における環境・エ

ネルギー専攻の新設に結実することとなった。 
また、本拠点における医工連携の実績は、文科系を

も含めた学内の新しい研究グループの結成にも発展し、

科学技術振興調整費戦略的研究拠点育成プログラム

（2004年度）「先端科学と健康・医療の融合研究拠点」

として採択される一助となり、さらに医工連携は学外

にも影響を及ぼし、東京女子医科大学との連携施設で

ある「先端生命医科学センター(2008 年～)」設立にも

寄与することとなった。 
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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. 2007年9月23-26日，東京，”ISEC2007 (The 13th International Stirling Engine Conference)”， 170名（うち
海外55名），N. Nagawa (National Defence Academy, Japan), M. Tanaka (Nihon Univ. , Japan), K. Hamaguchi 
(Meisei Univ. , Japan), M. Katsuta (Waseda Univ. , Japan) 

2. 2007日9月20-22日，東京，The 4th COE-CIR Joint Workshop on “Future Collaborations on Robot Technologies 
between Korea and Japan”，67名（うち海外35名），Dr. Mun Sang Kim (KIST, Korea), Prof. Jae Bok Song 
(Korea University, Korea), Prof. Frank Chongwoo Park (Seoul National University, Korea) 

3. 2006年12月8日，東京，第7回先進技術セミナー”Human-Centered Robotics”，37名（うち海外5名），Prof. 
Oussama Khatib (Stanford University, USA) 

4. 2006年10月17日，東京，第6回先進技術セミナー“Bipedal robot with parallel manipulator hip joints”， 28
名（うち海外4名），Dr.-Ing. Jens Hofschulte (University of Hanover, Germany) 

5. 2006年9月25日，東京，第5回先進技術セミナー”The advanced control technology of robot”， 31名（うち
海外4名），Prof. Zhang Handong (PhD, Professor, Vice Dean, Anhui University of Technology, China) 

6. 2006年9月6-7日，東京，第4回先進技術セミナー”Management of Scientific Research and Development 
Projects”&”Recent Research Development of Laser Diagnostic Techniques for Biomedical Engineering 
Applicatoins”， 30名（うち海外6名），Dr. William Yang (CSIRO (the Commonwealth Scientific and Industrial 
Research Organisation), Australia) 

7. 2006年9月3-4日，韓国，The 3rd CIR-COE Joint Workshop on “Robot Technologies for Human-Robot 
Coexistence”， 71名（うち海外39名），Prof. Shuji Hashimoto (Waseda Univ., Japan), Prof. Dong-Soo Kwon
(KAIST, Korea), Prof. Shngchul Kang (KIST, Korea) 

8. 2006年7月20日，東京，第3回先進技術セミナー”My apprehension of automatic control theory and 
applications”，33名（うち海外5名），Prof. Zhang Handong (PhD, Professor, Vice Dean, Anhui University of 
Technology, China) 

9. 2006年7月4日，東京，第2回先進技術セミナー”Research Activity in ENDOCAS”， 26名（うち海外3名），
Prof. Giuseppe Megali (PhD, Assistant professor, Scuola Superiore Sant'Anna, Italy) 

10. 2006年6月20日，東京，第1回先進技術セミナー（計測自動制御学会共創システム部会共催）”Utility 
function-based behavior selection in autonomous robots”， 38名（うち海外7名），Prof. Mattias Wahde (PhD, 
Associate professor, Chalmers University of Technology, Sweden) 

11. 2005年9月7-8日，東京，Italy-Japan 2005 Workshop on “The man and the robot: Italian and Japanese 
approaches”， 115名（うち海外52名），Prof. Paolo Dario (Scuola Superiore Sant'Anna, Italy), Prof. Shigeo 
Hirose (Tokyo Institute of Technology, Japan), Prof. Toshio Fukuda (Nagoya University, Japan), Yoshihiko 
Nakamura (University of Tokyo, Japan) 

12. 2005年8月28-29日，北九州，The 2nd COE-CIR Joint Workshop on “Future Technologies of Mechatronics for 
its Growing Role in Symbiotic Society with Human”， 71名（うち海外34名），Prof. Jae-Bok Song (Korea Univ., 
Korea), Ph.D. Sungchul Kang (Sejong Univ, KIST, Korea), Prof. Makoto Hashizume (Kyusyu Univ., Japan) 

13. 2005年2月21日, 韓国，The 1st CIR-COE Joint Workshop on “Intelligent Robotics”， 69名（うち海外40名），
Mun-Sang Kim (KIST, Korea), Dong-Su Kwon (KAIST, Korea) 

14. 2004年11月，東京，”The 8th Waseda-Hanyang Joint Symposium”， 65名（うち海外9名）， Jong Hyeon Park 
(Hanyang Univ., Korea)， Jahng-Hyon Park (Hanyang Univ., Korea) 

15. 2004年10月3日，東京，21COE 2nd International Symposium on “New Lifestyle Created by Intelligent 
Machines”，116名(うち海外20名), Mun-Sang Kim (KIST), V.Graefe (Bundeswehr Univ), 広瀬茂男（東工大）, 
山口隆美（東北大） 

16. 2004年2月7日，東京，21COE 1st International Symposium on “Relief Created by Robot Technology”，148名
(うち海外23名), R.A.Brooks (MIT), P.Dario (Scuola Superiore Sant’Anna), 笠木伸英（東大）,幸田昭一（東
京都福祉局） 

17. 2003年11月26日，東京，Italy - Japan 2003 Workshop “Research on Humanoid, Service and Rescue Robots in 
Italy and in Japan”，100名(うち海外26名)，M.C.Carrozza (Scuola Superiore Sant’Anna, Italy), P.Fiorini (Univ. 
of Verona, Italy), B.Siciliano (Univ. of Napoli, Italy) （日経産業新聞H15年11月掲載） 

18. 2003年10月18日，東京，21COEキックオフシンポジウム, 86名(うち海外3名)，山内繁（国立リハ），岡
野光夫（女子医大） 
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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 

 

 21COEでは、世界最高水準のRT研究拠点を形成するとともに、DCの増員を図り、プロジェクトによるコ
ンカレント共創教育を通じた「On Research Training」を強力に推し進め、超高齢社会に対して工学的観点か
らの世界最高水準の貢献ができる人材の育成を行った。 
（育成の実績） 

• DCの増加：DCに対し、企業の採用傾向の変化（学位をもつ人材の通年採用）や21COEの実践的研究者・
技術者育成プログラム、客員研究助手への採用について、修士・学部学生を対象に積極的なアナウンス

を行った。その結果、DC在籍者数は21COE発足前5年間において年度平均18名（学位授与者数計22名）
であったが、21COE発足後は年度平均42名（学位授与者数計35名）となり、飛躍的に増加した。また、
企業・他研究機関から転身したDCも増加した。 

• DCの役割：客員研究助手には個々の研究課題とは別に①21COEの定期的広報 ②21COEのホームページ
の管理 ③21COEプロジェクトマネージメントの補佐 ④研究会の運営補佐 ⑤21COE教育補佐、 につい
て、役割分担を決めて研究に支障を来さない範囲で課した。これらの活動により相互の連携が強まり、

自主的なプロジェクト運営能力を持つ研究者の養成が図れた。 
• 若手研究者ワークショップ：①研究成果発表・議論の機会を増やし発表技術・研究内容の向上を促す ②
各研究グループ間での相互理解を若手レベルで深める、の2点を目的とし、計6回開催した。 

• 若手研究者主催による国内外シンポジウム：若手研究者の立案・運営による国内外シンポジウムを計3
回行った。開催テーマの立案、招聘者の検討・招聘、広報、ポスター・パンフレットの作成、当日の運

営などを若手研究者が自主的な運営を行った。 
• 機械系21COEによる合同シンポジウム：機械系21COE・8拠点（慶大、東工大、東大、電機大、東北大、
名大、広大、早大）より選出された若手研究者が主体となり、合同シンポジウムを計3回開催した。こ
れにより、他の21COE拠点との若手レベルでの相互理解が深まった。 

• ロボティクス・ブートキャンプ：21COEの研究内容を一般公開する社会貢献活動として、若手研究者の
企画により開催されたものである。一般から募集した約80名の高校生・大学生が本拠点で開発した医
療・福祉ロボットに触れた。研究内容を一般向けに説明する良い訓練となった。 

• 先進技術セミナー：ロボット工学やその他の専門分野で世界的に活躍している研究者に講演を依頼した
（計6回開催）。一流研究者に接する機会を与え、DCのモチベーション向上に繋がった。 

• DCの海外派遣：DCを積極的に海外拠点へ派遣し、国際経験を積ませた。海外10拠点へ合計22名の派遣
を行い、共同プロジェクトにおけるコンカレント共創教育として成果を挙げた。特に，本学内に「ロボ・

カーサ」を2003年に、イタリアのSSSA内に「ロボット庵」を2007年に開設し、より綿密に連携して研究
可能な環境の整備を行い、相互留学を通じて積極的な人材交流を行っている。 

• DCの研究実績：DCの増加と拠点メンバーの大型プロジェクト獲得、プロジェクトベースの「On Research 
Training」の相乗効果で、拠点の研究活動は大幅に活性化された。DCが国内外の受賞数は計44件であり、
「自律歩行ケミカルロボット」の研究によるIROS 2007 Hewlett-Packard Most Innovative Paper Award（D3
前田真吾）など、国際的に特筆すべき実績を上げるDCも増加した。 

• DCによるベンチャー企業設立：21COEに所属するDCが立ち上げたベンチャー企業は2社である。H18年
にD1朴栄光が設立したイービーエム株式会社は心臓外科医用のトレーニングシステムを開発する医工
連携企業として高い評価（第2回キャンパスベンチャーグランプリ全国大会大賞、文部科学大臣賞受賞）
を得ており、現在その販路を海外病院まで拡大させている。 

• DCの多様なキャリアパス：21COEで学位を取得した若手研究者は、全国の大学・研究機関（様式3－4
参照）へ転出している。また、21COEの教育制度は企業から高く評価されており、企業への転出者（IHI・
日産自動車など）が増加したことが特徴である。また、海外研究機関へ2名が転出した。 

（支援の実績） 

• 客員研究助手の採用：①世界水準の学会発表や査読論文の投稿をタイムリーかつ継続的に実行できる 
②知的所有権の獲得やプロジェクト研究を競争的資金獲得で立ち上げることが可能な潜在能力を持つ

こと、などを選考基準とし、年平均23名を雇用。半年ごとの運営委員会の評価を経て、博士の学位を取
得するまで延長が認められる（最長3年）。学内規定に基づき年額約300万円を支給した。 

• RAの採用：DCは6ヶ月のRA期間を経て、拠点運営委員会の審査を受けた後、客員研究助手に昇格でき
るシステムを構築した。年平均15名採用。 

客員講師（専任）の採用：客員研究助手専攻基準に指導力を加味した評価基準で、PDから応募を募り、運
営委員会にてH16年に4名採用。学内規定に基づき年額約450万円支給。 
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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） 

 設定された目的は十分達成された 

（コメント） 

拠点形成計画全体の目的達成度については、十分達成されたと評価できる。多くの海外

拠点との密接な連携協力により、実用的ロボットの研究拠点として国際的な地位を確立し

ている。 

 人材育成面については、情報技術、バイオ及び知能機械システム技術（ＲＴ（Robot 

Technology：ロボット技術））を融合した工学を学問分野として、実問題研究と要素技術

研究において世界最高水準のＲＴ研究教育拠点の形成を目指し、プロジェクトによるコン

カレント共創教育「On Research Training」を研究教育方針として、博士後期課程学生の

増員・育成を推進した。 

 研究活動面については、医療福祉、高齢者の日常生活支援などの応用研究を主体として、

オープンのシンポジウムを多数開催し、多くの研究成果を発表するなど国内外への情報発

信は充分行われた。 

補助事業終了後の継続的な発展については、ＲＴ研究教育拠点として形成された関連専

攻における基礎教育とコンカレント共創教育により、社会貢献に優れた資質を持つ博士後

期課程学生の育成を推進し、「超高齢社会における人」と「ロボット技術」の共生の観点

で、新産業・新文化の創出に向けた社会貢献を目指す目標は評価できる。学術面において、

人間と科学の融合に関する新分野の創設を期待したい。 
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