
研 究 報 告 書

東京工業高等専門学校

ISSN ０２８６－０５０３

第 43（1）号

2011.12

第 45（1）号

2013.09

東
京
工
業
高
等
専
門
学
校

研 

究 

報 

告 

書

第
四
十
五（
一
）号

平
成
二
十
五
年
九
月



東京工業高等専門学校研究報告書　第45（1）号　目次

東京高専体育科の20年間の活動を振り返る
　― セレンディピティ的体験を求めて（その２） ―

…………………………………………… 古　屋　正　俊…… 1
鈴　木　智　之
黒　田　一　寿

X－Z駆動機構を用いたインチワーム式ピエゾステージの基礎的研究 ……………… 堤　　　博　貴…… 9
村　井　　　優
山　崎　瑛　也

負荷機構を有する水晶振動子式力センサの基礎的研究 ……………………………… 堤　　　博　貴…… 15
福　山　聖　也
佐　藤　慶　武

ダイアフラムを応用した油圧式変位拡大機構による位置決め装置の
基礎的研究

……………… 堤　　　博　貴…… 19
福　山　拓　也
畠　山　稚　大

自動きさげ盤によるテクスチャ定盤面仕上げに関する基礎的研究 ………………… 堤　　　博　貴…… 25
藤　本　舜太朗

炭素繊維強化プラスチックによる自転車用チェーンスプロケットの
シリコーンゴム型成形と実走評価

……………… 木　村　　　南…… 29
堀之内　翔　馬
若　生　朋　宏

波型突き合わせ接着継手の接合部形状の最適化と引張強度向上の試み …………… 志　村　　　穣…… 35
加賀見　拓　磨
黒　崎　　　茂

風向急変時の翼周りの流れの挙動と流体力学的特性 ………………………………… 斉　藤　純　夫…… 39
岩　村　拓　哉
児　玉　和　也
三　原　純　一
高　橋　正　旭
志　村　　　穣

翼周りの渦構造の違いが翼面上の境界層はく離と失速特性に及ぼす影響 ………… 斉　藤　純　夫…… 47
岩　村　拓　哉
土　方　我　久
高　橋　正　旭
志　村　　　穣



反応性スパッタリング法による太陽電池パッシベーション膜の作製と評価 ……… 伊　藤　　　浩…… 71
川　又　由　雄
大　山　昌　憲

Prototyping of a White Line Recognition System
and a Kinect Control System for Autonomus Mobile Robots

…………………………………… ニコ コスキマー…… 65
多羅尾　　　進

生活習慣に応じた独居高齢者見守りシステムの開発と評価
　― 社会実装プロジェクトの一つの試み ―

………………………… 山　口　祐　太…… 77
小　林　哲　也
青　木　宏　之

キネクトセンサーを活用した自律走行ロボットの制御 ……………………………… 石　塚　裕　澄…… 81
ビレ シランパー
中　里　優　理
青　木　宏　之

土壌粒子に対する銅イオン, カルシウムイオン並びに水素イオンの
競争吸着のモデリング及び熱力学的解析

………………… 庄　司　　　良…… 85
倉　澤　裕　己

作動流体の可視可を目的とした教材用スターリングエンジンの製作 ……………… 福　田　昌　了…… 57
筒　井　健太郎

灯油及びエタノールを代替燃料とした内燃機関の性能特性 ………………………… 青　柳　雄　大…… 61
筒　井　健太郎



Research Reports of Tokyo National College of Technology No. 45 (1)
CONTENTS

Masatoshi FURUYA
Tomoyuki SUZUKI
Kazutoshi KURODA

…………

……………………………………

A look back on 20 years of the Activities of Physical Education
at the Tokyo National College of Technology
－The Serendipity Experience（Part 2）－ 1

Hirotaka TSUTSUMI
Yutaka MURAI
Teruya YAMAZAKI

…………
……………………………………………

Basic Study of the Inch Worm Type Piezoelectric Positioning Stage
with X-Z Positioning Mechanisms 9

Hirotaka TSUTSUMI
Seiya FUKUYAMA
Yoshitake SATO

…………
………………………………………………

Basic Research of Quartz Crystal Type Force Sensor
with a Load Support Mechanism 15

Hirotaka TSUTSUMI
Takuya FUKUYAMA
Norihiro HATAKEYAMA

…………
………………

Basic Research of Positioning Stage with Hydraulic
Displacement Expansion Mechanism Applied by Diaphram 19

Hirotaka TSUTSUMI
Shuntaro FUJIMOTO

…………
…………………………………

Basic Research of Finishing Method of the Textured Surface Plate
Made by the Automatic Scraping Machine 25

Jyo SHIMURA
Takuma KAGAMI
Shigeru KUROSAKI

…………………
………

A Trial on Improvement of Tensile Strength and Optimal
Configuration at Bonded Parts of Adhesively Waved Butt Joints 35

Sumio SAITO
Takuya IWAMURA
Kazuya KODAMA
Junichi MIHARA
Masaaki TAKAHASHI
Jyo SHIMURA

…………………
……………………………………………………

Flow Behavior around the Blades and Aerodynamic Characteristics
during Sudden Wind Shifts 39

Sumio SAITO
Takuya IWAMURA
Gaku HIJIKATA
Masaaki TAKAHASHI
Jyo SHIMURA

…………………

………………………………………………………

Effects of the Difference in Vortex Structure formed around
Wind Turbine Blades on Boundary Layer Flow Separation
and Stall Characteristics 47

Minami KIMURA
Shouma HORINOUCHI
Tomohiro WAKO

……………
………

Development of Molding technology for Cabon Fiber
Reinforced Plastics bicycle chain sprocket and real run evaluation 29



Yudai AOYAGI
Kentaro TSUTSUI

………………
………………………………

Performance Characteristics of an Internal Combustion Engine
with Alternative Fuel Kerosene and Ethanol 61

Koskimaa NIKO
Susumu TARAO

………………
……………

Prototyping of a White Line Recognition System
and a Kinect Control System for Autonomus Mobile Robots 65

Ryo SHOJI
Hiroki KURASAWA

……………………
……………………………………………

Modeling and thermodynamics analysis of adsorption of copper,
calcium and hydrogen ions to soil. 85

Hirosumi ISHIZUKA
Ville SILLANPÄÄ
Yuri NAKASATO
Hiroyuki AOKI

………… …………Control of an Autonomous Mobile Robot Making Use of Kinect 81

Hiroshi ITO
Yoshio KAWAMATA
Masanori OHYAMA

……………………
………………………

Preparation and characterization of surface passivation film
of silicon solar cells by reactive sputtering method 71

Yuta YAMAGUCHI
Tetsuya KOBAYASHI
Hiroyuki AOKI

…………

………………………………

Development and Evaluation of a Remote Monitoring System
for the Single Elderly on the basis of Their Lifestyle
－A Trial of Social Implementation Project－ 77

Masayoshi FUKUTA
Kentaro TSUTSUI

…………
…………………………………………………………

Production of Stirling Engine for Educational Visualization of
Internal Working fluid 57



   1  
  

 

 

 
serendipity

 

 
 
 
 

TV  

 

  
(( ))  

, ,  
 

  

1

Based on keyword“serendipity”, this study proposes to improve and develop the“Kunugida Forum”which has 
been practiced as extra-curricular activities through looking back on 20 years of its activities and reconfi rming its 
signifi cance.
Keywords : serendipity, extra-curricular activities, and Kunugida Forum
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Basic Study of the Inch Worm Type Piezoelectric Stage with X-Z Positioning Mechanisms 

 
Hirotaka TSUTSUMI, Yutaka MURAI, Teruya YAMAZAKI 

 
Inch worm type drive stage is used such as precision positioning machines in industrial application. In this research, the inch 

worm type precious positioning stage driven by piezoelectric actuators was developed. Developed stage was composed of 4 
positioning mechanisms include 2 piezoelectric actuators each of them. And positioning mechanism move the slider supported 
by linier guide. The displacement performance of piezoelectric actuators was evaluated on the experiment. The X-Z 
positioning mechanism has parallel link mechanisms, and cause displacement each of X and Z direction. The design analysis 
of the mechanism was carried out by using the 3 D CAD software. Finally, the displacement experiment was performed, and It 
was confirmed positioning resolution was 2 m in 50 micrometer stroke. 

Keywords: Inch worm, Piezoelectric actuator, Positioning  
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Fig.1 Moving Principle of Inch Worm Type Positioning 
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Inch worm type drive stage is used such as precision positioning machines in industrial application. In this 
research, the inch worm type precious positioning stage driven by piezoelectric actuators was developed. 
Developed stage was composed of 4 positioning mechanisms include 2 piezoelectric actuators each of them. And 
positioning mechanism move the slider supported by linier guide. The displacement performance of piezoelectric 
actuators was evaluated on the experiment. The X－Z positioning mechanism has parallel link mechanisms, and 
cause displacement each of X and Z direction. The design analysis of the mechanism was carried out by using 
the 3 D CAD software. Finally, the displacement experiment was performed, and It was confi rmed positioning 
resolution was 2μm in 50 micrometer stroke.
Keywords : Inch worm, Piezoelectric actuator, Positioning 
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Basic Research of Quartz Crystal Type Force Sensor with a Load Support Mechanism 
Hirotaka TSUTSUMI,  Seiya FUKUYAMA,  Yoshitake SATO 

  
The various sensors by which it will be known that pitch will change if external force is added, and the 

Quartz Crystal used this characteristic are developed. In order to use as a sensor which measures force load, 
the mechanism in which perpendicular load is added to crystal is needed. In this research, the crystal 
oscillator type power sensor which used parallel leif springs for the mechanism is proposed. Design analysis 
of flat spring was conducted and the load of crystal and the relation of output frequency were investigated. It 
checked that it could measure by the resolution of 0.27gf in the static load to 100gf by experiment.  

Keywords: Quartz Crystal, Parallel Leif Springs, Force Sensor 
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The various sensors by which it will be known that pitch will change if external force is added, and the 
Quartz Crystal used this characteristic are developed. In order to use as a sensor which measures force load, the 
mechanism in which perpendicular load is added to crystal is needed. In this research, the crystal oscillator type 
power sensor which used parallel leif springs for the mechanism is proposed. Design analysis of fl at spring was 
conducted and the load of crystal and the relation of output frequency were investigated. It checked that it could 
measure by the resolution of 0.27gf in the static load to 100gf by experiment.
Keywords : Quartz Crystal, Parallel Leif Springs, Force Sensor
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Basic Research of Positioning Stage with Hydraulic Displacement Expansion Mechanism Applied by 
Diaphram 

Hirotaka TSUTSUMI, Takuya FUKUYAMA, Norihiro HATAKEYAMA 
 

This research deals with the basic study of positioning system with hydraulic displacement expansion 
mechanism applied the principle of the Pascal as simple positioning system. The equipment involved in 2 
disks called diagram on each input and output side of a cylindrical device, and hydraulic oil was in it. 
Expansion rate is depend on the diameters of input and output diaphragm and hydraulic oil volume moving 
in cylinder. Furthermore, it was enabled to change an extended direction freely applied by connected 2 
expansion cylinder with a pipe. Displacement expansion of around 3 times was finally enabled.  

Keywords: Micro positioning, Displacement Expansion, Diagram, Hydraulic 
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This research deals with the basic study of positioning system with hydraulic displacement expansion 
mechanism applied the principle of the Pascal as simple positioning system. The equipment involved in 2 disks 
called diagram on each input and output side of a cylindrical device, and hydraulic oil was in it. Expansion rate is 
depend on the diameters of input and output diaphragm and hydraulic oil volume moving in cylinder. Furthermore, 
it was enabled to change an extended direction freely applied by connected 2 expansion cylinder with a pipe. 
Displacement expansion of around 3 times was fi nally enabled. 
Keywords : Micro positioning, Displacement Expansion, Diagram, Hydraulic
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自動きさげ盤によるテクスチャ定盤面仕上げに関する基礎的研究 
堤 博貴*，藤本舜太朗* 

 
Basic Research of Finishing Method of the Textured Surface Plate Made by the Automatic Scraping Machine 

Hirotaka TSUTSUMI, Shuntaro FUJIMOTO 
 

This paper deals with basic research of finishing method of the textured surface plate made by the automatic scraping 
machine. That machine consists of a large size XYZ stage for tooling and a hand scraper tool. At first the scraped marks size 
and mark shape were calibrated by 3D surface measuring machine. Next, textured surface pattern on the surface plate was 
designed by 3 dimensional CAD. Then, each of positioning and scraping pattern programing for the scraping machine was 
made manually. Finally, surface plate was scraped automatically in experiment, and scraped surface was compared with 
designed surface plate about scraped depth, mark size, shape. As a result, it was appeared good agreement in design and 
scraping experiment.  

Keywords: Scraping, Automation, Scraped Surface 
 

1. はじめに 

きさげ作業は平面を製作する手仕上げ作業の一つ

であり，ノミ型の工具で金属面を削って平らにして

いくものである．高精度な平面を製作できることか

ら現在においても必要不可欠な加工法であるが 1)，

わが国における熟練技能者数は減少の傾向にある.
この問題を解決する方法として，きさげ作業の自動

化が試みられてきた 2)-5)．きさげ仕上げされた定盤面

には光明丹を用いてすり合せを行ったもの以外にも，

フライスや研削仕上げされた面にパターン状にきさ

げ模様（テクスチャ）を施したものがあり，安価な

定盤としてよく用いられる． 
本研究では，上述のようにきさげ加工痕をパター

ン状に施した定盤面の自動仕上げ方法を検討した．

三次元 CAD によって設計されたマッピングデータ

に基づき，所定の形状，深さの加工痕をパターン状

に配置した．従来の研究で開発した自動きさげ加工

機を用いて定盤を製作し，その性能を評価したので

報告する． 

2. 自動きさげ盤の構成 

本研究で開発した自動きさげ盤の外観を Fig.1 に

示す．本機は高精度なボールねじとサーボモータ 4)

から構成された直動機構を XYZ に組み合わせたも

のである．工具の位置決め分解能は 10µm 以下であ

り，各軸方向に最高 100mm/sec の速度で駆動できる．

工具形状を Fig.2 に示す．この工具は熟練作業者が作

業時に用いるきさげ工具を支持フレームで固定した

もので，加工時にはばねとともに工具自体が弾性的

に変形し，被削物に適度な加工力(ばね力)を加える．

押し付け量を変化させることで，作用切削力ときさ

げ痕のサイズを変えることができる．なお，実験的
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This paper deals with basic research of finishing method of the textured surface plate made by the automatic 
scraping machine. That machine consists of a large size XYZ stage for tooling and a hand scraper tool. At first the 
scraped marks size and mark shape were calibrated by 3D surface measuring machine. Next, textured surface 
pattern on the surface plate was designed by 3 dimensional CAD. Then, each of positioning and scraping pattern 
programing for the scraping machine was made manually. Finally, surface plate was scraped automatically in 
experiment, and scraped surface was compared with designed surface plate about scraped depth, mark size, 
shape. As a result, it was appeared good agreement in design and scraping experiment. 

Keywords : Scraping, Automation, Scraped Surface
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Fig.7 Relationship between scraping depth and force 

確に行うために十分に離れた位置に加工した．加工

方向は，0°，45°，90 の 3 方向とした．試験片は研削

仕上げを行った FC250 を使用した． 
Table1 に加工痕の表面形状と三次元表面形状を示

す．ベース面の研削仕上げの方向性により加工痕の

断面形状が各方向によって異なることがわかる．加

工痕深さもそれぞれの方向で異なり，加工方向 90°
が 10µm で最も小さく，加工方向 0°が 15.5µm で最

も大きい値を示した．きさげ面を作成する際に使用

する加工痕は形状が単純であり，設計が容易である

ことから 45°方向のものを用いた． 

5.きさげマッピングデータの設計 

前節の加工痕の測定結果を用いて三次元 CAD ソ

フトを用いて，加工痕形状をデジタルデータとして

作成した．ソフトとしては Solidworks2011 を用いた．

作成された加工痕を CAD 上でパターン状に配置す

ることによりきさげマッピングデータを設計する．

設計は 45°の加工方向を用いて，32×33mm の範囲で

加工を行った．Fig.9 に 3DCAD でパターンマッピン

グされたきさげ表面を示す．加工痕のピッチを 8.0× 
6.0mm とし，全面積に占める加工痕面積率を約 40％
とした． 

6.きさげ面の作成 

目標定盤の加工痕深さを 15µm とすれば，Fig.7 か

ら垂直，水平切削加工力ともに 60N が適当と考えら

れる．工具ばね定数が 14N/mm であることから工具

たわみ量を 4.3mm として実験を行った． 
実験によって得られたきさげ面を Fig.10 に示す．

加工痕のひとつについて大きさを測定したところ，

6.8×9.3mm となった．このきさげ面の断面形状測定

した結果を Fig.11 に示す．測定した個所は Fig.10 に

示す Line A である．測定結果より，加工痕深さが

15µm であることが分かった．また，3 次元測定を行

った結果を Fig.12 に示す．測定範囲は，1 インチ四

方（25.4×25.4mm）とし，測定箇所は，Fig.10 の Area 
B で示した部分である．それぞれの加工痕の形状が

一様で，加工痕深さもほぼ同じ値を示していること

がわかる．測定範囲内に，加工痕が 12 個あることか

ら，加工痕個数は，12 個/in²であることがわかる．

また，このきさげ面の加工面積率を，画像処理で調

べたところ，約 55%であることが分かった． 
Table2 に設計時点での目標と実際に加工されたき

さげ面の仕様を比較したものを示す．それぞれの値

がよく一致しており，設計どおりに加工がなされた
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Fig.6 Scraping force and surface shape 

に検討した結果，工具のばねの強さ（ばね定数）は

14N/mm とし，刃先材としては超硬チップを用いた． 
加工時の工具の動きを Fig.3 に示す．加工時のモー

ションとしては工具を下方向に押さえつけた後，

徐々に上方に移動するような三角形状とした．加工

時の動きとしては工具を斜め下方向に押さえつけた

後，上方に逃れるように三角形の運動をする．本研

究の加工目標は，熟練作業者が作成した定盤を参考

とした．加工痕の大きさは 9×7mm・加工深さ約 15μm，

加工個数約 11 個/in2，加工面積率の 40～50%程度とす

る．このような加工を実現するために加工力や加工

深さを調整しパターン状にきさげ加工を行った．試

験片としては研削加工を施した FC250 を使用した． 

3.きさげ加工力の測定 

Fig.4 に加工力測定の様子を示す．ロードセル

（A&D 社 LCB03-K060L，最大定格容量 600N）を水

平・垂直に組み合わせて２方向の加工力を測定した．

Fig.5 に加工力測定システムの構成を示す．加工力を

ロードセルにて取得し，ひずみアンプとブリッジボ

ックスと A/D 変換器を介して PC で観察できるもの

とした． 
Fig.6 はきさげの加工力と加工断面の形状を示す．

Fv は垂直加工力，Fh は水平加工力である．加工が

すすむにつれて加工力は徐々に大きくなることがわ

かる．また，加工断面はくぼみ状になっており，加

工初期は切り込みが急になっていることがわかる．

0.15～0.25s の間では工具を被加工物に垂直に押し付

けていることから Fv>Fh となり，工具を押しつけな

がら横方向に切削加工が行われるため，Fv，Fh とも

に増加し，Fh＞Fv となる．これらの傾向は熟練技能

者の加工の傾向 6）とよく一致している． 
Fig.7 は加工力と加工深さの関係であり，水平加工

力 Fh，垂直加工力 Fv をそれぞれ示した．低い荷重

では材料に対して刃が食い込む量が小さいため Fh
＞Fv となり，高荷重では食い込み量が増えるため

Fh＜Fv となったと考えられる．Fv，Fh ともに約 60N
で加工痕深さが 15µm となり，目標のテクスチャ定

盤の製作可能と考えられる． 

4.加工方向による加工痕形状の変化 

本装置は工具を Z 軸周りに回転させることで加工

方向の変更が可能である．目標定盤を作成するのに

適当な加工痕を選定するために，複数の方向から加

工したときの加工痕の形状を測定した．工具回転の

様子を Fig.8 に示す．それぞれの加工痕は，測定を正
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確に行うために十分に離れた位置に加工した．加工

方向は，0°，45°，90 の 3 方向とした．試験片は研削
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す．ベース面の研削仕上げの方向性により加工痕の

断面形状が各方向によって異なることがわかる．加

工痕深さもそれぞれの方向で異なり，加工方向 90°
が 10µm で最も小さく，加工方向 0°が 15.5µm で最

も大きい値を示した．きさげ面を作成する際に使用

する加工痕は形状が単純であり，設計が容易である

ことから 45°方向のものを用いた． 

5.きさげマッピングデータの設計 

前節の加工痕の測定結果を用いて三次元 CAD ソ

フトを用いて，加工痕形状をデジタルデータとして

作成した．ソフトとしては Solidworks2011 を用いた．

作成された加工痕を CAD 上でパターン状に配置す

ることによりきさげマッピングデータを設計する．

設計は 45°の加工方向を用いて，32×33mm の範囲で

加工を行った．Fig.9 に 3DCAD でパターンマッピン

グされたきさげ表面を示す．加工痕のピッチを 8.0× 
6.0mm とし，全面積に占める加工痕面積率を約 40％
とした． 

6.きさげ面の作成 

目標定盤の加工痕深さを 15µm とすれば，Fig.7 か

ら垂直，水平切削加工力ともに 60N が適当と考えら

れる．工具ばね定数が 14N/mm であることから工具

たわみ量を 4.3mm として実験を行った． 
実験によって得られたきさげ面を Fig.10 に示す．

加工痕のひとつについて大きさを測定したところ，

6.8×9.3mm となった．このきさげ面の断面形状測定

した結果を Fig.11 に示す．測定した個所は Fig.10 に

示す Line A である．測定結果より，加工痕深さが

15µm であることが分かった．また，3 次元測定を行

った結果を Fig.12 に示す．測定範囲は，1 インチ四

方（25.4×25.4mm）とし，測定箇所は，Fig.10 の Area 
B で示した部分である．それぞれの加工痕の形状が

一様で，加工痕深さもほぼ同じ値を示していること

がわかる．測定範囲内に，加工痕が 12 個あることか

ら，加工痕個数は，12 個/in²であることがわかる．

また，このきさげ面の加工面積率を，画像処理で調

べたところ，約 55%であることが分かった． 
Table2 に設計時点での目標と実際に加工されたき

さげ面の仕様を比較したものを示す．それぞれの値

がよく一致しており，設計どおりに加工がなされた
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Fig.9 Textured format of scraped marks 

Table1 Specification of Scraping mark 
 0° 45° 90° 

Surface 
Sharp[µm] 

 

 

 

 

 

 

Scraped 
Depth[µm] 

15.5 11.8 10 

L [mm] 5.8 7.0 6.8 
W [mm] 5.6 5.4 4.4 

Area[mm²] 20.2 17.2 13.6 
 

W 

L 

38.9 

-23.3 -25.6 

23.9 

-6.2 

10.9 

  

0° 

γ axis 

Work 
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Different cutting marks 
Fig 8 Turning of scraping tool 
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Fig.6 Scraping force and surface shape 

に検討した結果，工具のばねの強さ（ばね定数）は

14N/mm とし，刃先材としては超硬チップを用いた． 
加工時の工具の動きを Fig.3 に示す．加工時のモー

ションとしては工具を下方向に押さえつけた後，

徐々に上方に移動するような三角形状とした．加工

時の動きとしては工具を斜め下方向に押さえつけた

後，上方に逃れるように三角形の運動をする．本研

究の加工目標は，熟練作業者が作成した定盤を参考

とした．加工痕の大きさは 9×7mm・加工深さ約 15μm，

加工個数約 11 個/in2，加工面積率の 40～50%程度とす

る．このような加工を実現するために加工力や加工

深さを調整しパターン状にきさげ加工を行った．試

験片としては研削加工を施した FC250 を使用した． 

3.きさげ加工力の測定 

Fig.4 に加工力測定の様子を示す．ロードセル

（A&D 社 LCB03-K060L，最大定格容量 600N）を水

平・垂直に組み合わせて２方向の加工力を測定した．

Fig.5 に加工力測定システムの構成を示す．加工力を

ロードセルにて取得し，ひずみアンプとブリッジボ

ックスと A/D 変換器を介して PC で観察できるもの

とした． 
Fig.6 はきさげの加工力と加工断面の形状を示す．

Fv は垂直加工力，Fh は水平加工力である．加工が

すすむにつれて加工力は徐々に大きくなることがわ

かる．また，加工断面はくぼみ状になっており，加

工初期は切り込みが急になっていることがわかる．

0.15～0.25s の間では工具を被加工物に垂直に押し付

けていることから Fv>Fh となり，工具を押しつけな

がら横方向に切削加工が行われるため，Fv，Fh とも

に増加し，Fh＞Fv となる．これらの傾向は熟練技能

者の加工の傾向 6）とよく一致している． 
Fig.7 は加工力と加工深さの関係であり，水平加工

力 Fh，垂直加工力 Fv をそれぞれ示した．低い荷重

では材料に対して刃が食い込む量が小さいため Fh
＞Fv となり，高荷重では食い込み量が増えるため

Fh＜Fv となったと考えられる．Fv，Fh ともに約 60N
で加工痕深さが 15µm となり，目標のテクスチャ定

盤の製作可能と考えられる． 

4.加工方向による加工痕形状の変化 

本装置は工具を Z 軸周りに回転させることで加工

方向の変更が可能である．目標定盤を作成するのに

適当な加工痕を選定するために，複数の方向から加

工したときの加工痕の形状を測定した．工具回転の

様子を Fig.8 に示す．それぞれの加工痕は，測定を正

Fig.3 Scraping motion 
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と考えられる． 

7.おわりに 

自動きさげ加工機を用いて表面にテクスチャを有

する定盤を自動的に創製することを目的とし，以下

の結論を得た． 
1) 加工力測定システムを構築し，加工力と加工

痕深さを測定することで，関係性を明らかに

した．工具の押し付け量によって加工力を 20
～160N の間で変化させることができ，ひいて

は加工痕深さの制御が可能となった．  
2) 加工痕の形状が加工方向によって異なること

が分かった． 
3) 数種類の加工痕形状を測定し，3DCAD で再現

することによって，模様きさげ面のマッピン

グデータを作成することが可能となった． 
4) 実際に仕上げられた定盤は，加工痕サイズ 9.3

×6.8mm，加工痕深さ約 15μm，加工個数約 12
個/in2，加工面積約 55%の加工となり，目標に

近い加工が可能であった． 
以上より，1 方向からの加工にて設計通りのテク

スチャを有する定盤を作成することができた．今

後の課題は，複数種類の加工痕を使用した定盤を

作成し，性能評価等を行うことである． 
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Table2 Comparison of Specifications 

Item Target Result 
Scraping depth [µm] 15 15 

Size of marks [mm] 9×7 9.3×6.8 

Mark number [Number//in²] 11 12 

Rate of Scrapping area [%] 40～50 55 
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Making of Sprocket Made of CFRP for Trial Purposes and Running evaluation

Minami Kimura ,  Shouma Horinouchi and Tomohiro Wako 
 

In order to develop lighter power transmission device, bicycle sprocket was made of 
CFRP using silicone rubber mold. The filling of the carbon fiber cut into 15mm to the 
silicone rubber type was excellent. In the normal mold method was difficult to control 
tooth thickness by deformation of mold, but tooth thickness control was possible that 
using split mold of tooth part. The sprocket made of CFRP of VF25% was made for trial 
purposes by using the silicone rubber mold. There was no problem on teeth though it 
actually run up to 5000km by installing the sprocket made of CFRP in the bicycle.   

 
  key words; CFRP, chain sprocket, bicycle running test, silicone rubber molding    
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Fig.2 Tensile strength test piece (JIS13 ) 

 

 
Fig.3 Silicone rubber mold for tensile strength test piece of CFRP 
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In order to develop lighter power transmission device, bicycle sprocket was made of CFRP using silicone rubber 
mold. The fi lling of the carbon fi ber cut into 15mm to the silicone rubber type was excellent. In the normal mold 
method was diffi  cult to control tooth thickness by deformation of mold, but tooth thickness control was possible 
that using split mold of tooth part. The sprocket made of CFRP of VF25% was made for trial purposes by using 
the silicone rubber mold. There was no problem on teeth though it actually run up to 5000km by installing the 
sprocket made of CFRP in the bicycle.
Keywords : CFRP, chain sprocket, bicycle running test, silicone rubber molding
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Making of Sprocket Made of CFRP for Trial Purposes and Running evaluation
Minami KIMURA, Shouma HORINOUCHI and Tomohiro WAKO
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Fig.5 CFRP tensile test result  
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Fig.19 CFRP chain sprocket using 3 division silicone rubber mold 
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A Trial on Improvement of Tensile Strength and Optimal Configuration at  
Bonded Parts of Adhesively Waved Butt Joints 

 
Jyo SHIMURA, Takuma KAGAMI, Shigeru KUROSAKI 

 
In this study, we have newly proposed some joint configurations to optimize the bonded part of the adhesively waved 

butt joint, and we named those “shallow waved butt joint”, “double-waved butt joint” and “deeply double-waved butt 
joint”. Mechanical properties in the presented joints subjected to static tensile load were analyzed, using Finite Element 
Method. FEM analyses were carried out to clarify the stress field at the bonded part. To confirm the reliability of the 
analytical results, strain measurement experiments using strain gauges were performed. In addition, the effects of the 
configurations at the bonded part on fracture load were examined by joint tensile experiments. As a numerical result, it 
was found that significant stress concentrations occur at both edges of the bonded part in the case of double-waved butt 
joint. From the joint tensile experiments, it was also found that the fracture load of deeply double-waved butt joint is 
maximal among other joint specimens. The strain measurement experiments proved that the strain distribution obtained 
by analytical results is consistent with the strain distribution measured by the strain gauges. 
 (Keywords: Adhesively waved butt joint, Joint configuration, Stress concentration, Finite Element Method) 
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 Young’s modulus 
E [GPa] 

Poisson’s ratio 
ν 

Adherend A5052 70.0 3.40 
Adhesive 

SW 1838B/A 0.33 0.39 

  ( NTT )  

 

s 

F 

tx 
o x 

y Adhesive(E2 ,ν2) 

Adherend(E1 ,ν1) Adherend(E1 ,ν1) 

 
W

l 

Table 1 Material properties of adherend and adhesive 

Fig.1 Model for analysis 
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In this study, we have newly proposed some joint confi gurations to optimize the bonded part of the adhesively 
waved butt joint, and we named those“shallow waved butt joint”,“double-waved butt joint”and“deeply double-
waved butt joint”. Mechanical properties in the presented joints subjected to static tensile load were analyzed, 
using Finite Element Method. FEM analyses were carried out to clarify the stress field at the bonded part. 
To confirm the reliability of the analytical results, strain measurement experiments using strain gauges were 
performed. In addition, the eff ects of the confi gurations at the bonded part on fracture load were examined by 
joint tensile experiments. As a numerical result, it was found that signifi cant stress concentrations occur at both 
edges of the bonded part in the case of double-waved butt joint. From the joint tensile experiments, it was also 
found that the fracture load of deeply double-waved butt joint is maximal among other joint specimens. The strain 
measurement experiments proved that the strain distribution obtained by analytical results is consistent with the 
strain distribution measured by the strain gauges.
Keywords : Adhesively waved butt joint, Joint confi guration, Stress concentration, Finite Element Method
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Fig.3 4-joint configurations presented in this study 
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Fig.3 4-joint configurations presented in this study
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Joint model 
Maximum stress Stress concentration factor 

σxmax[MPa] α [ ] 

Waved 6.356 0.953 
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Shallow waved 7.696 1.154 

Deeply double-waved 5.541 0.831 

Fig.6 Contour of Mises stress σm at bonded part 
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Table 2 Stress concentration factor at adhesive layer 

Fig.7 Comparison between analytical and experimental results 
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1. 緒 言 

現在，従来のエネルギ利用システムに加え，自

然エネルギの有効活用が叫ばれており，そのうち

風力を利用した発電システムが地球規模で積極的

に推進されている．この風力発電システムについ

ては，風況の変化による発電量の最適化を図るた

め，風車出力および発電機回転数についての制御

方式が採用されており(1)，運転上の信頼性向上と

システム全体の高効率化を図るとともに風車の運

転領域を拡大させるよう考慮されている． 
前報までに，風車の翼型を代表する基本的な薄

翼と厚翼に関し，それらの流体力学的特性を把握

するとともに，翼面状態の違いによる特性の変化

についても詳細に検討した(2)~(4)．さらに大きい迎

え角で発生する失速現象に着目し，その発生メカ

ニズムを翼周りの流れの挙動と対応させて評価し，

あわせて可視化手法および流れ解析手法も適用し

て，失速抑制のための簡易デバイス設置の有効性

についても提案した(5)~(7)． 
これまでの研究においては，定常的な流れ場に

おける翼特性と流れの挙動についての検討が主体

であったため，風車周りの流れが変化するような

環境下での翼特性についての検討がさらに必要と 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

考えられる．しかしながら，風速や風向が急変す

るような過度的な流れ場に置かれた風車特性の変

化についての論文は，いくつか散見されるものの
(8)(9)，未だ多くの知見が得られていないのが現状

である． 
そこで本報では，前報(10)で写像関数を利用して

系統的に生成した翼型のうち，薄翼と厚翼の二種 
類の代表的な翼型を対象に，風向急変時の流れ場

を想定し，翼周りの流れの挙動と流体力学的特性

の関連について検討を加えた． 
 

2. おもな記号 

A ： 翼の代表面積 = 3.58×10-2  [m2] 
C ： 翼弦長 [mm] 

CL ： 揚力係数  )
2
1( 2 AUL    

CD ： 抗力係数  )
2
1( 2 AUD  

 
D ： 抗力 [N] 
L ： 揚力 [N] 
Re ： レイノルズ数 
T ： 翼最大厚み [mm] 
U∞ ： 風洞出口における基準流速 [m/s] 
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x ：翼前縁からの距離 [mm] 
α ： 迎え角 [°] 
δ ： 厚み比  CT  
ρ ： 空気の密度 [kg/m3] 

 

3. 供試翼型と実験装置 

3・1 供試翼型  前報(10)では写像関数を利用

して系統的に翼型を生成し，表 1 に示す四種類の

翼型を東京高専翼型と称し，光造形樹脂により製

作して種々実験を行い，翼特性を評価した． 
そこで本実験では，その中から薄翼として厚み

比 δ=11％の翼（「TNCT-11」と呼称）を，また，

厚翼として δ=30％の翼（「TNCT-30」と呼称）を

供試翼型として選定し，これら二種類の翼型につ

いて，風向急変時の翼周りの流れの挙動と流体力

学的特性について検討を加えた．  
Table 1 TNCT airfoils (10) 

3・2 実験装置と方法 

3・2・1 実験装置と風向急変装置  
 図 1 は前報(2)~(7)(10)での実験に使用したものと同

じ風洞装置である．風洞①は，縦 400[mm]，横

300[mm]の吹き出し断面を有し，最大風速 20[m/s] 
の風速範囲での実験が可能である．風洞吸い込み

口に取り付けられた②のダンパを開閉することに 
より風速を調節することができる． 

供試翼型③の取り付け用軸は，翼両側の透明ア

クリル側板④を貫き，揚力および抗力測定用のひ

ずみゲージ式多分力検出器⑤に接続されている．

翼が受ける揚力 L および抗力 D は，多分力検出器

⑤から較正器⑧，増幅器⑨を介して多ペンレコー

ダ⑩およびパソコンで記録した． 

 
Fig.1 Experimental apparatus 

基準となる流速 U∞の測定には，JIS ピトー管

（6mmφ）⑥と傾斜マノメータ⑦を用いた． 
図 2 は風向を急変させることができる装置を示

したもので，風洞出口部において，風向を変化さ

せることができる 7 枚の翼列の稼動軸と連動して

おり，この翼列軸を手動で操作することにより，

風向を急変させることが可能である． 
実験時にはこの翼列を風洞からの流れと平行

になるように保持し，同時に定常時の初期の迎え

角になるよう供試翼を設置した．そして風向急変

後の角度の位置にピンを設定し，翼列の角度を手

動で瞬時に操作することにより，供試翼を動作さ

せずに，風向急変後の迎え角状態になるようにし

た． 

 
3・2・2 翼周りの流れ場の測定方法  
図 3 は翼上面，下面および翼後方の流速分布を

測定する際の熱線プローブのトラバース範囲を

TNCT-11 翼を例に示したもので，TNCT-30 翼の場

合も同様な測定範囲となっている． 
翼上面および下面側の流速分布は，翼スパン方

向の中心位置において，上下面ともそれぞれ翼弦

長を等分する 5 箇所の位置で，熱線プローブ⑪（標

準直線プローブ，型式 0251R-T5，KANOMAX 製）

を上下方向に 5[mm]間隔で移動させ，熱線流速計

⑫により測定した． 
また, 翼後方の後流分布は,翼スパンの中心位

置において, 熱線プローブを翼後縁より 24[mm] 
後方（翼弦長の 20％）の位置に設置し，上下方向

±60[mm]の範囲で移動させることにより，合計 21
点測定した． 

Name TNCT-11 TNCT-17 TNCT-23 TNCT-30 
Thickness 

ratio δ 
[%] 

11.4 16.9 23.1 29.9 

Shape     

Fig. 2 Sudden wind shift device 
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測定した流速値 u は，風洞出口部における基準

流速 U∞に対する比 u /U∞で表し，また，流れの乱

れ強さ Tu については，次式により評価した． 

    
2
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1

211
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ここで，δu ：測定流速の標準偏差 
        ui ：時系列の流速測定値 
        n ：流速測定回数 
である． 

 

Fig. 3 Measurement range of velocity distribution 
(Example of TNCT-11) 
 

4. 実験結果と考察 

4・1 厚み比の異なる二種類の翼型の流体力学 

的特性  図 4 は供試翼型として選定した厚み比

の異なる二種類の東京高専翼型である「TNCT-11」
と「TNCT-30」について，レイノルズ数 Re=1.4×105

の条件下で，迎え角 αを 0°から 40°まで変化させ

た時の揚力係数 CL および抗力係数 CD の変化を示

したものである． 

厚み比 δ=11％の「TNCT-11」翼の場合，厚み比

の大きい δ=30％の「TNCT-30」翼と比べ，揚力係

数の値は大きく，また，抗力係数の値は小さく現

れている．さらに α＝26°で揚力係数が急減し， 
かつ，抗力係数が急増しており，翼が失速してい

ることがわかる．  
一方，厚み比が大きい「TNCT-30」翼の場合，

揚力係数CLの低下は見られないものの，「TNCT-11」
翼と比べ，迎え角が約 26°以下の領域での CL の

値は小さい．また，抗力係数 CD は迎え角が 40°
の範囲まで一様に大きく現れている． 

4・2 翼周りの流れの基本構造と風向急変時

の流れの挙動  前報(10)で厚み比の異なる翼型

について，揚力係数 CL および抗力係数 CDで表わ

される特性曲線の傾きの変化から三つの領域に分

類できることを示したが，ここでは領域Ⅱの迎え

角 α＝14°の運転点から領域Ⅰの α＝6°および失

速直前の迎え角状態（「TNCT-11」翼の場合は α
＝24°，「TNCT-30」翼の場合は α＝28°）に風

向が急変した場合を想定し，翼周りの流れの変化

について検討する． 

4・2・1 「TNCT-11」翼の翼周りの流れと 
風向急変時の流れの挙動 
 図 5 は「TNCT-11」翼の場合について，領域Ⅱ

の迎え角として α＝14°から領域Ⅰの α＝6°およ

び失速直前の迎え角である α＝24°まで風向を急

変させた時の熱線プローブにより測定した翼周り

の流速と翼後流の時間的変化の挙動をまとめて示

したものである． 

図中の波形のうち，翼型より上の波形は，翼弦

長を 5 等分する翼面上の各位置において，翼上面

側の翼面から上方向に 5[mm]間隔の箇所における

流速変化を，また，翼型より下の波形についても

同様に，翼下面側の翼面から下方向に 5[mm]間隔

の箇所において，迎え角を変化させた前後の流速

変化を示したものである． 
また，後流については，翼後縁より上面側の

6[mm]から 78[mm]までの範囲で，また，翼下面側

においては，6[mm]から 36[mm]までの代表的な位

置における流速変化を示している．図中に記載し

た数値はそれぞれの測定箇所を表し，翼上面側を

プラスで，下面側をマイナスで表示した． 
 図5(a)の迎え角をα＝14°から6°に急減させた

場合についてみると，翼上面側の翼先端から後端

までの各位置における流速の時間的変化は，翼先

端に近い位置ほど，流速の減少がみられ，かつ， 

Fig. 4  Aerodynamic characteristics 
     (Effect of thickness ratio of TNCT airfoils) 

Region Ⅰ 

Region Ⅱ 

Region Ⅲ 

CL 
 

CD 
 

(1) 
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x ：翼前縁からの距離 [mm] 
α ： 迎え角 [°] 
δ ： 厚み比  CT  
ρ ： 空気の密度 [kg/m3] 
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長を等分する 5 箇所の位置で，熱線プローブ⑪（標

準直線プローブ，型式 0251R-T5，KANOMAX 製）

を上下方向に 5[mm]間隔で移動させ，熱線流速計

⑫により測定した． 
また, 翼後方の後流分布は,翼スパンの中心位

置において, 熱線プローブを翼後縁より 24[mm] 
後方（翼弦長の 20％）の位置に設置し，上下方向

±60[mm]の範囲で移動させることにより，合計 21
点測定した． 

Name TNCT-11 TNCT-17 TNCT-23 TNCT-30 
Thickness 

ratio δ 
[%] 

11.4 16.9 23.1 29.9 

Shape     

Fig. 2 Sudden wind shift device 
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測定した流速値 u は，風洞出口部における基準

流速 U∞に対する比 u /U∞で表し，また，流れの乱

れ強さ Tu については，次式により評価した． 
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ここで，δu ：測定流速の標準偏差 
        ui ：時系列の流速測定値 
        n ：流速測定回数 
である． 

 

Fig. 3 Measurement range of velocity distribution 
(Example of TNCT-11) 
 

4. 実験結果と考察 

4・1 厚み比の異なる二種類の翼型の流体力学 

的特性  図 4 は供試翼型として選定した厚み比

の異なる二種類の東京高専翼型である「TNCT-11」
と「TNCT-30」について，レイノルズ数 Re=1.4×105

の条件下で，迎え角 αを 0°から 40°まで変化させ

た時の揚力係数 CL および抗力係数 CD の変化を示

したものである． 

厚み比 δ=11％の「TNCT-11」翼の場合，厚み比

の大きい δ=30％の「TNCT-30」翼と比べ，揚力係

数の値は大きく，また，抗力係数の値は小さく現

れている．さらに α＝26°で揚力係数が急減し， 
かつ，抗力係数が急増しており，翼が失速してい

ることがわかる．  
一方，厚み比が大きい「TNCT-30」翼の場合，

揚力係数CLの低下は見られないものの，「TNCT-11」
翼と比べ，迎え角が約 26°以下の領域での CL の

値は小さい．また，抗力係数 CD は迎え角が 40°
の範囲まで一様に大きく現れている． 

4・2 翼周りの流れの基本構造と風向急変時

の流れの挙動  前報(10)で厚み比の異なる翼型

について，揚力係数 CL および抗力係数 CDで表わ

される特性曲線の傾きの変化から三つの領域に分

類できることを示したが，ここでは領域Ⅱの迎え

角 α＝14°の運転点から領域Ⅰの α＝6°および失

速直前の迎え角状態（「TNCT-11」翼の場合は α
＝24°，「TNCT-30」翼の場合は α＝28°）に風

向が急変した場合を想定し，翼周りの流れの変化

について検討する． 

4・2・1 「TNCT-11」翼の翼周りの流れと 
風向急変時の流れの挙動 
 図 5 は「TNCT-11」翼の場合について，領域Ⅱ

の迎え角として α＝14°から領域Ⅰの α＝6°およ

び失速直前の迎え角である α＝24°まで風向を急

変させた時の熱線プローブにより測定した翼周り

の流速と翼後流の時間的変化の挙動をまとめて示

したものである． 

図中の波形のうち，翼型より上の波形は，翼弦

長を 5 等分する翼面上の各位置において，翼上面

側の翼面から上方向に 5[mm]間隔の箇所における

流速変化を，また，翼型より下の波形についても

同様に，翼下面側の翼面から下方向に 5[mm]間隔

の箇所において，迎え角を変化させた前後の流速

変化を示したものである． 
また，後流については，翼後縁より上面側の

6[mm]から 78[mm]までの範囲で，また，翼下面側

においては，6[mm]から 36[mm]までの代表的な位

置における流速変化を示している．図中に記載し

た数値はそれぞれの測定箇所を表し，翼上面側を

プラスで，下面側をマイナスで表示した． 
 図5(a)の迎え角をα＝14°から6°に急減させた

場合についてみると，翼上面側の翼先端から後端

までの各位置における流速の時間的変化は，翼先

端に近い位置ほど，流速の減少がみられ，かつ， 

Fig. 4  Aerodynamic characteristics 
     (Effect of thickness ratio of TNCT airfoils) 

Region Ⅰ 

Region Ⅱ 

Region Ⅲ 

CL 
 

CD 
 

(1) 
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Fig.5 Temporal variation of flow behavior around the blade before and after the sudden wind shifts（TNCT-11） 
）（TNCT-30） 

 

 

5 

その減少幅は翼表面に近づくほど大きくなってい

る． 
一方，翼下面側については，翼先端に近い位置

ほど流速が急増し，その変化は翼下面より離れた

位置において大きい．また，これらの流速の変化

の幅は，翼下面の下流に向かうにつれて極めて小

さくなっている． 
翼後流の時間的変化については，翼後縁での変

化とほぼ同じような挙動を示しているが，翼下面

側の位置において流速の絶対値の低下とともに流

速変動の大きい箇所が見られる． 
 次に，図 5(b)の迎え角を α＝14°から 24°まで

急増させた場合，翼上面側の翼先端から 60％の位

置を含め後縁までの範囲で流速が急減し，かつ，

流速変動が極めて大きくなっている． 
 これに対し，翼下面側では，翼の先端に近いほ

ど，流速がわずかながら低下しているが，翼の

80％より後縁にかけては，逆に流速が増加してい

る． 
後流については，翼の上面側において流速が減

少し，かつ変動の極めて大きい領域が存在する． 
以上のように，風向急変時における翼周りの流

速と翼後流の時間的変化の基本的な挙動が明らか

になったので，これらのデータを時間的平均化処

理したものを図 6 に示す．図には初期状態である

α＝14°から α＝6°および α＝24°の迎え角の状

態に急変させた場合の翼周りの流速分布と乱れ強

さを図示し，あわせて前報(10)で提示した各迎え角

の定常状態での流速分布の結果も併記した． 

迎え角を α＝14°から 6°まで急減させた場合

に，翼上面側の後縁部において，定常状態での翼

周りの流速値より大きく，ほぼ一様な分布となっ

ている．そのため，後流の部分も定常時の翼上面

側に近い位置より翼下面側に移動しており，過渡

的状態の短時間においては，流れの状態は良好な

ものとなっている． 

 次に，迎え角を α＝14°から 24°まで急増させ 

た場合については，定常時には翼上面側の 80％弦

長の箇所で翼面近くの流れが減速しているのに対

し，迎え角を急増させた過渡的変化の場合，その

減速域が翼弦長の 60％の位置において生じてい

る．そのため，後流の範囲も翼上面側の位置に拡

大しており，翼下面側の流れ状態が迎え角を急増

させた直後では悪くなっていることがわかる． 

4・2・2 「TNCT-30」翼の翼周りの流れと風

向急変時の流れの挙動 
図 7 は「TNCT-30」翼の場合について，領域Ⅱ

の迎え角として α＝14°から α＝6°および α＝
28°まで風向を急変させた時の熱線プローブによ

り測定した翼周りの流速と翼後流の時間的変化の

挙動をまとめて示したものである． 

図中の波形のうち，翼型より上の波形は翼上面

側の翼面から上方向に向かう位置における流速変

化を，また，翼型より下の波形は翼下面側の翼面 

Fig. 6 Flow behavior around the blade during sudden wind shifts（TNCT-11）  
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その減少幅は翼表面に近づくほど大きくなってい

る． 
一方，翼下面側については，翼先端に近い位置

ほど流速が急増し，その変化は翼下面より離れた

位置において大きい．また，これらの流速の変化

の幅は，翼下面の下流に向かうにつれて極めて小

さくなっている． 
翼後流の時間的変化については，翼後縁での変

化とほぼ同じような挙動を示しているが，翼下面

側の位置において流速の絶対値の低下とともに流

速変動の大きい箇所が見られる． 
 次に，図 5(b)の迎え角を α＝14°から 24°まで

急増させた場合，翼上面側の翼先端から 60％の位

置を含め後縁までの範囲で流速が急減し，かつ，

流速変動が極めて大きくなっている． 
 これに対し，翼下面側では，翼の先端に近いほ

ど，流速がわずかながら低下しているが，翼の

80％より後縁にかけては，逆に流速が増加してい

る． 
後流については，翼の上面側において流速が減

少し，かつ変動の極めて大きい領域が存在する． 
以上のように，風向急変時における翼周りの流

速と翼後流の時間的変化の基本的な挙動が明らか

になったので，これらのデータを時間的平均化処

理したものを図 6 に示す．図には初期状態である

α＝14°から α＝6°および α＝24°の迎え角の状

態に急変させた場合の翼周りの流速分布と乱れ強

さを図示し，あわせて前報(10)で提示した各迎え角

の定常状態での流速分布の結果も併記した． 

迎え角を α＝14°から 6°まで急減させた場合

に，翼上面側の後縁部において，定常状態での翼

周りの流速値より大きく，ほぼ一様な分布となっ

ている．そのため，後流の部分も定常時の翼上面

側に近い位置より翼下面側に移動しており，過渡

的状態の短時間においては，流れの状態は良好な

ものとなっている． 

 次に，迎え角を α＝14°から 24°まで急増させ 

た場合については，定常時には翼上面側の 80％弦

長の箇所で翼面近くの流れが減速しているのに対

し，迎え角を急増させた過渡的変化の場合，その

減速域が翼弦長の 60％の位置において生じてい

る．そのため，後流の範囲も翼上面側の位置に拡

大しており，翼下面側の流れ状態が迎え角を急増

させた直後では悪くなっていることがわかる． 

4・2・2 「TNCT-30」翼の翼周りの流れと風

向急変時の流れの挙動 
図 7 は「TNCT-30」翼の場合について，領域Ⅱ

の迎え角として α＝14°から α＝6°および α＝
28°まで風向を急変させた時の熱線プローブによ

り測定した翼周りの流速と翼後流の時間的変化の

挙動をまとめて示したものである． 

図中の波形のうち，翼型より上の波形は翼上面

側の翼面から上方向に向かう位置における流速変

化を，また，翼型より下の波形は翼下面側の翼面 

Fig. 6 Flow behavior around the blade during sudden wind shifts（TNCT-11）  
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から下方向に向かう位置における流速変化を示し，

後流も含め，測定位置は「TNCT-11」翼の場合と

同様である． 
図7(a)の迎え角をα＝14°から6°まで急減させ

た場合の流速の時間的変化をみると，α＝14°で

は，翼上面側の翼弦長の 60％より後縁にかけて，

流速変動が大きいのに対し，α＝6°の状態に風向

を急変させた場合，その変動が極めて小さくなっ

ている．また，この時，特に翼表面付近の流速値

がわずかではあるが増加しており，過渡的変化の

直後では，翼周りの流れがかなり良好なものとな

っている． 
 一方，翼下面側においては，翼先端に近い位置

で一様に流速が増加しているが，翼下面の 80％弦

長より下流において，逆にわずかながら流速値が

減少している． 
 翼後流の時間的変化についても，翼後縁におけ

る流速の変化とほぼ同様な挙動を示しているが，

翼後流の幅とその流速変動の大きさは α＝14°の

場合より大きく減少している． 
次に，図 7(b)に示した迎え角を α＝14°から

28°まで急増させた場合，翼上面側についてみる

と，翼先端から約 40％の位置の範囲では平均流速

が増加している． 
しかし，翼先端から約 60％の位置より翼後縁に

かけては，α＝14°での平均流速値と流速変動の

大小の違いは多少あるものの，その流速変動の大

きい状態が風向急変後もそのまま保持されている． 
 また，翼下面側では，翼先端に近いほど，流速

低下が大きいのに対し，翼後縁に近づくに従いそ

の流速低下の割合は小さくなっている． 
これらの挙動は，前述の薄翼である「TNCT-11」

翼の場合と異なっている点は興味深い．  
 後流については，翼後縁での流れの挙動とはぼ

同じような変化を示しており，翼上面側すべてに

において，風向急変前の流速値がそのまま保持さ

れ，かつ，流速変動の極めて大きい流動状態を示

している． 
図 8 は以上のデータを時間的平均化処理して示

したものである．図には風向急変前の初期状態で

ある α＝14°の状態での翼周りの流速分布と後流

分布を乱れ強さも含めて示し，この状態から，α
＝6°および α＝28°の迎え角状態に急変させた

後の流速変化の結果を記載した．さらに前報(10)で

示した α＝6°および α＝28°の迎え角における定

常状態での翼周りの流速分布と乱れ強さを後流分

布も含めて併記した． 
 迎え角を α＝14°から 6°まで急減させた場合，

翼上面側の 60％から 80％において，ほぼ一様な分

布となっており，定常状態での翼周りの流速値と

異なっている．また，翼下面側における流速も各

位置において一様な分布となっており，風向急減

時の過渡的な短時間においては，翼周りの流れの

状態は良好なものとなっている． 

Steady flow behavior 
around the blade 

Fig. 8 Flow behavior around the blade during sudden wind shifts（TNCT-30）  
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から下方向に向かう位置における流速変化を示し，

後流も含め，測定位置は「TNCT-11」翼の場合と

同様である． 
図7(a)の迎え角をα＝14°から6°まで急減させ

た場合の流速の時間的変化をみると，α＝14°で

は，翼上面側の翼弦長の 60％より後縁にかけて，

流速変動が大きいのに対し，α＝6°の状態に風向

を急変させた場合，その変動が極めて小さくなっ

ている．また，この時，特に翼表面付近の流速値

がわずかではあるが増加しており，過渡的変化の

直後では，翼周りの流れがかなり良好なものとな

っている． 
 一方，翼下面側においては，翼先端に近い位置

で一様に流速が増加しているが，翼下面の 80％弦

長より下流において，逆にわずかながら流速値が

減少している． 
 翼後流の時間的変化についても，翼後縁におけ

る流速の変化とほぼ同様な挙動を示しているが，

翼後流の幅とその流速変動の大きさは α＝14°の

場合より大きく減少している． 
次に，図 7(b)に示した迎え角を α＝14°から

28°まで急増させた場合，翼上面側についてみる

と，翼先端から約 40％の位置の範囲では平均流速

が増加している． 
しかし，翼先端から約 60％の位置より翼後縁に

かけては，α＝14°での平均流速値と流速変動の

大小の違いは多少あるものの，その流速変動の大

きい状態が風向急変後もそのまま保持されている． 
 また，翼下面側では，翼先端に近いほど，流速

低下が大きいのに対し，翼後縁に近づくに従いそ

の流速低下の割合は小さくなっている． 
これらの挙動は，前述の薄翼である「TNCT-11」

翼の場合と異なっている点は興味深い．  
 後流については，翼後縁での流れの挙動とはぼ

同じような変化を示しており，翼上面側すべてに

において，風向急変前の流速値がそのまま保持さ

れ，かつ，流速変動の極めて大きい流動状態を示

している． 
図 8 は以上のデータを時間的平均化処理して示

したものである．図には風向急変前の初期状態で

ある α＝14°の状態での翼周りの流速分布と後流
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位置において一様な分布となっており，風向急減

時の過渡的な短時間においては，翼周りの流れの

状態は良好なものとなっている． 
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 また，迎え角を α＝14°から 28°まで急増させ

た場合についてみると，定常時には翼上面側の

20％から 40％弦長の箇所で翼面近くの流れが減

速しているのに対し，それらの位置における流速

分布はほぼ一様で減速域が見られない．しかし，

翼弦長の 60％の位置において翼面近くの流れが

減速しているものの，翼下面側の流れも含め，風

向急増時の過渡的変化の直後における状態でも翼

周りの流動状態が悪化することはなく，前述の薄

翼の「TNCT-11」の場合の挙動とは大いに異なっ

ていることは注目に値する． 
 

5. 結 言 

本報では，前報(10)で写像関数を利用して系統的

に生成した翼型のうち，薄翼の「TNCT-11」と厚

翼の「TNCT-30」の二種類の東京高専翼型を対象

に，風向急変時の過渡的な翼周りの流れの挙動と

流体力学的特性について検討を加えた．  
その結果，明らかになった点は，以下のとおり

である． 
(1) 薄翼の「TNCT-11」については，迎え角を α

＝14°から 6°まで急減させた場合，翼上面側の

後縁部において，定常状態での翼周りの流速値よ

り大きく，ほぼ一様な分布となり，後流部分も翼

下面側に移動しており，過渡的変化後の短時間に

おいては，流れの状態は良好なものとなっている． 

一方，迎え角を α＝14°から 24°まで急増させ

た場合，定常時に生じている翼上面側の 80％弦長

での翼面近くの流れの減速域が，翼弦長の 60％の

位置において生じ，後流の範囲も翼上面側の位置

に拡大しており，翼下面側の流れ状態は迎え角を

急増させた直後では悪化している． 

 (2) 厚翼の「TNCT-30」については，迎え角を α
＝14°から 6°まで急減させた場合，翼上面側の

60％から 80％において，ほぼ一様な分布となって

おり，定常状態での翼周りの流速値と異なる．ま

た，翼下面側における流速も各位置においてほぼ

一様な分布となっており，風向急減時の過渡的な

短時間においては，翼周りの流れの状態は良好な

ものとなっている． 

一方，迎え角を α＝14°から 28°まで急増させ

た場合，定常時に生じる翼上面側の 20％から 40％
弦長の箇所での翼面近くの減速域がなくなり，翼

下面側の流れも含め，風向急増時の過渡的変化の

直後の状態でも翼周りの流動状態が悪くなること

はない．これは薄翼の「TNCT-11」の場合とは大

いに異なる点である． 
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速しているのに対し，それらの位置における流速

分布はほぼ一様で減速域が見られない．しかし，

翼弦長の 60％の位置において翼面近くの流れが

減速しているものの，翼下面側の流れも含め，風

向急増時の過渡的変化の直後における状態でも翼

周りの流動状態が悪化することはなく，前述の薄

翼の「TNCT-11」の場合の挙動とは大いに異なっ

ていることは注目に値する． 
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下面側に移動しており，過渡的変化後の短時間に

おいては，流れの状態は良好なものとなっている． 
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1. 緒 言 

前報(1) ～(4)では，薄翼と厚翼の代表的な翼型を対

象として，光造形手法により製作した際に生ずる

翼表面上の積層痕の有無による流体力学的性能曲

線の変化を，迎え角の変化に応じ三つの領域に分

類して考察し，あわせて失速前後を含む迎え角に

おける基本的な流体力学的特性と翼周りの流動状

態について検討を加えた．  
そのうち特に厚翼に関しては，光造形手法によ

る製作時の積層痕の有無，すなわち，翼の表面状

態の違いが翼周りの流れ状態に大きく影響し，失 
速特性の挙動に深く関与していることを明らかに

した(3) (4)． 
以上の知見から，翼の性能曲線を任意に決定す

るためには，翼周りの領域に何らかの簡易デバイ

スを設置することにより，翼面上の流れを制御す

ることが有効な手法であることが推測できる． 
そこで，その一方法として，翼の前方に円柱棒

を設置し，これにより発生する翼のスパン方向に

渦芯を持つ渦（本報では，これを「横渦」と呼ぶ） 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
の作用により翼面上の流れを大幅に改善し，失速

までの迎え角の作動領域を大きく拡大できること

を提示した(5)． 
さらに，翼表面上にボルテックスジェネレータ

（以下，「VG」と呼ぶ）を付加し，それにより発

生する流れ方向に渦芯を持つ渦（本報ではこれを

「縦渦」と呼ぶ）の作用による翼の性能曲線の変

化に及ぼす影響を実験的および流れ解析手法も援

用して検討した(6)． 
しかしながら，翼面上の横渦および縦渦発生によ

る渦構造の違いが，翼周りの流れの挙動や特性の変

化に及ぼす影響については，それぞれ個別に検討し

ているため，失速抑制に及ぼす渦構造の違いの影響

をより詳細に評価するためには，両者の効果を対比

させて把握することが必要である． 
そこで前報までの知見を踏まえ，本報では，円

柱棒および VG などの簡易デバイスを設置するこ

とにより発生する上述の翼まわりの横渦および縦

渦の渦構造の違いが，翼面上の境界層はく離と失

速時の流体力学的特性に及ぼす影響を詳細に検討

した． 
 

翼周りの渦構造の違いが翼面上の境界層はく離と失速特性に及ぼす影響 
 

  斉藤純夫*，岩村拓哉**，土方我久***，高橋正旭****，志村 穣***** 

Effects of the Difference in Vortex Structure formed around Wind Turbine 
Blades on Boundary Layer Flow Separation and Stall Characteristics 

Sumio SAITO, Takuya IWAMURA, Gaku HIJIKATA, Masaaki TAKAHASHI and Jyo SHIMURA 
Previous papers focused on thin and thick blades used in typical propeller-type horizontal axis wind turbines and examined the 

variation of their aerodynamic characteristics by dividing into three regions according to the angle of attack depending on the 
presence/absence of streaky features on the blade surface generated during stereolithographic fabrication.  The papers also 
studied the basic aerodynamic characteristics and flow conditions around the blades at different angles of attack, including those 
before and after stalls.  For the thick blades, they clarified that the blade surface condition, including the presence/absence of 
streaky features generated during stereolithographic fabrication, significantly affected the flow conditions around the blades and 
was closely associated with stall behavior. As a simple and effective method of stall suppression through the control of flow 
conditions on the blade surface, placing a cylindrical rod in front of the blade was proposed. It has been suggested that the 
cylindrical rod placed in front of the blade generates vortices with the vortex core in the blade span direction (hereinafter  referred 
to as “transverse vortices”), which contribute to significantly improving the flow conditions on the blade surface and extending the 
operable range without stalls to a higher angle of attack . By placing a vortex generator (hereinafter referred to as “VG”) directly 
onto the blade surface, the effects of vortices with the vortex core in the flow direction generated by the VG (hereinafter referred 
to as “longitudinal vortices”) on the blade performance and flow conditions around the blades were also examined through 
experiments and flow analyses .However, there is no comparative study to determine how the difference in vortex structure 
between transverse and longitudinal vortices on the blade surface affects the flow behavior around the blades and aerodynamic  
characteristics.  Therefore, a comprehensive evaluation of their effectiveness in stall suppression may be somewhat difficult. 
Based on the findings from the previous papers, this paper examines in detail how the difference in vortex structure between 
transverse and longitudinal vortices around the blades affects flow separation from the blade surface and aerodynamic 
characteristics associated with stalls. 
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Previous papers focused on thin and thick blades used in typical propeller-type horizontal axis wind turbines 
and examined the variation of their aerodynamic characteristics by dividing into three regions according to the 
angle of attack depending on the presence/absence of streaky features on the blade surface generated during 
stereolithographic fabrication. The papers also studied the basic aerodynamic characteristics and flow conditions 
around the blades at different angles of attack, including those before and after stalls. For the thick blades, 
they clarified that the blade surface condition, including the presence/absence of streaky features generated 
during stereolithographic fabrication, significantly affected the flow conditions around the blades and was closely 
associated with stall behavior. As a simple and effective method of stall suppression through the control of flow 
conditions on the blade surface, placing a cylindrical rod in front of the blade was proposed. It has been suggested 
that the cylindrical rod placed in front of the blade generates vortices with the vortex core in the blade span 
direction（hereinafter referred to as “transverse vortices”）, which contribute to significantly improving the 
flow conditions on the blade surface and extending the operable range without stalls to a higher angle of attack 
. By placing a vortex generator（hereinafter referred to as “VG”）directly onto the blade surface, the effects of 
vortices with the vortex core in the flow direction generated by the VG（hereinafter referred to as “longitudinal 
vortices”）on the blade performance and flow conditions around the blades were also examined through 
experiments and flow analyses .However, there is no comparative study to determine how the difference in vortex 
structure between transverse and longitudinal vortices on the blade surface affects the flow behavior around 
the blades and aerodynamic characteristics. Therefore, a comprehensive evaluation of their effectiveness in stall 
suppression may be somewhat difficult. Based on the findings from the previous papers, this paper examines in 
detail how the difference in vortex structure between transverse and longitudinal vortices around the blades 
affects flow separation from the blade surface and aerodynamic characteristics associated with stalls.

Keywords : Wind Turbine Blade, Aerodynamic Characteristics, Stall Control, Vortex Structure,
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翼周りの渦構造の違いが翼面上の境界層はく離と失速特性に及ぼす影響
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を付加することにより発生する横渦および縦渦

の構造を模式的に示したものである． 

円柱棒設置については，翼面上の流れに及ぼす

横渦の効果を評価するため，円柱棒を設置しない

状態における二次失速時の迎え角 α=26°において，

翼先端部が原点（迎え角 α=0°における翼先端部の

位置）から垂直方向に 20[mm]で，かつ，翼の前方

水平方向に-10[mm]（翼の前方方向をマイナスで

表示）の位置に，直径 5[mm]の円柱棒を設置した

Case 1 を検討対象とした(5)． 
また，VG を付加したことによる縦渦発生のデ

バイスの例としては，前報(6)で提示した VG の組

み合わせのうち，「Without」翼の上面側に厚み

0.3[mm]の VGを翼前縁から翼弦長C の 5％の位置

（VG の重心位置で定義）一列に 25[mm]ピッチで

配置した Type1 を選定し，あわせて VG のピッチ

を変化させた場合についても検討した．  
 以下の節では，「Without」翼を基準にして，領

域Ⅱにおける特性の違いと流動状態について評価

し，さらに迎え角の大きい領域で発生する失速に

関連し，その抑制に効果を及ぼす横渦と縦渦の影

響について検討を加える． 

4.  実験結果と考察 

4・1 渦構造の違いが翼の流体力学的特性に及

ぼす影響  図3 は「Without」翼，円柱棒設置のCase 
1 および VG を 25[mm]ピッチで翼上面に付加した

Type1 の場合の流体力学的特性を示したものである． 
Case 1 および Type1 の結果を「Without」翼のそ

れと比較すると，すべての迎え角領域で揚力係数

が大きく，かつ，抗力係数が小さくなっている． 
 基本的には「Without」翼の場合でも，翼のスパ

ン方向に渦芯を持つ横渦が発生しており(8)，円柱
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Fig.3  Aerodynamic characteristics 

(Without, Case1 & Type1) 

棒を翼前方に置くことにより，この横渦の発生が 

さらに助長されることが予想される． 
「Without」翼の場合に発生した迎え角の大きい

領域（α＝26°）での失速による揚力係数の急減と

抗力係数の急増は，翼前方に円柱棒を設置するこ

とにより発生する横渦による効果と，VG 付加に

より発生する縦渦の効果により，それぞれ大きく

抑制されていることがわかる． 

4・2 渦構造の違いによる翼周りの流動状態 

4・2・1 領域Ⅱにおける翼周りの流れの挙動 
一例として領域Ⅱにおける迎え角 α＝20°の場合に

ついて，翼面上の圧力分布を示したものが図4である． 
Case 1 および Type1 とも翼上面側の負圧値が

「Without」翼の場合と比べ大きくなっており，図 3
の流体力学的特性の結果とも対応している.   
 次に，円柱棒による横渦発生および VG による縦

渦発生による翼周りの流動状態に及ぼす影響を流

速比と乱れ強さについて示したものが図 5 である． 
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2. おもな記号 

 
A ： 翼の代表面積 = 3.58×10-2  [m2] 
C ： 翼弦長 [mm] 

CL ： 揚力係数  )
2
1( 2 AUL  

 

CD ： 抗力係数  )
2
1( 2 AUD  

 

CP ： 圧力係数  )
2
1( 2

 UPS   

D ： 抗力 [N] 
L ： 揚力 [N] 
PS ： 静圧 [Pa] 
Re ： レイノルズ数 
T ： 翼最大厚み [mm] 
U∞ ： 流速 [m/s] 
x  ： 翼前縁からの距離 [mm] 
α ： 迎え角 [°] 

δ ： 厚み比  CT  

ρ ： 空気の密度 [kg/m3] 
 

3. 実験装置と供試翼型 

3・1 実験装置  図 1 は前報(1) ～(6)での実験

に使用したものと同じ風洞装置である．風洞①は，

縦 400[mm]，横 300[mm]の吹き出し断面を有し，

最大風速 20[m/s]の風速範囲での実験が可能な小

型風洞である．風洞吸い込み口に取り付けられた

②のダンパを開閉することにより風速を調節する

ことが可能である．供試翼型③の取り付け用軸は，

翼両側の透明アクリル側板④を貫き，揚力および

抗力測定用のひずみゲージ式多分力検出器⑤に接

続されている．翼が受ける揚力 Lおよび抗力 Dは，

多分力検出器⑤から較正器⑧，増幅器⑨を介して

多ペンレコーダ⑩およびパソコンで記録した． 

 
Fig.1 Experimental apparatus 

基準となる流速 U∞の測定には，JIS ピトー管

(6[mm]φ)⑥と傾斜マノメータ⑦を用いた． 
翼面上の流速分布は，翼スパン方向の中心位置に

おいて，上下面ともそれぞれ翼弦長を等分する 5 箇

所の位置で，熱線プローブ⑪（標準直線プローブ，

型式 0251R-T5，KANOMAX 製）を上下方向に 5[mm]
間隔で移動させ，熱線流速計⑫により測定した． 
また，翼後方の後流分布は, 翼スパンの中心位置に

おいて, 熱線プローブを翼後縁より後方24[mm]（翼弦

長の 20％）の位置に設置し,上下方向±60[mm]の範囲

内で移動させ，計21 点の位置で測定した． 
測定した流速値 u は，風洞出口部における基準

流速 U∞に対する比 u /U∞で表し，また，流れの乱

れ強さ Tu は，次式により評価した． 
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ここで，δu ：測定流速の標準偏差 
        ui ：時系列の流速測定値 
        n ：流速測定回数 

である． 

さらに，翼上面側の流れの状況を可視化するた

め，タフトを取り付けられる冶具を用い，翼表面

より鉛直方向に 5[mm]離れた位置での流れの挙動

を観察できるようにした． 

3・2 供試翼型と渦構造の分類  供試翼型

としては, 前報(1) ～(6)と同様, オランダのデルフ

ト工科大学で開発された「DU97-W-300(7)」を厚翼

として選定した．翼は翼弦長 C が 120[mm]，スパ

ン方向長さが 298[mm]で，光造形樹脂により製作

し，その際に翼表面上に残る積層痕を除去し，流

れ方向およびスパン方向の翼表面粗さをともに

0.7[μm]の状態に仕上げた翼を基準の翼として

「Without」翼と称した． 
図 2 は供試翼型形状とあわせ，前報(5) (6)で明ら

かにした円柱棒およびボルテックスジェネレータ 
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Fig.2  Schematic diagram of transverse and 

longitudinal vortices occurrence 
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横渦の効果を評価するため，円柱棒を設置しない
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翼先端部が原点（迎え角 α=0°における翼先端部の

位置）から垂直方向に 20[mm]で，かつ，翼の前方

水平方向に-10[mm]（翼の前方方向をマイナスで

表示）の位置に，直径 5[mm]の円柱棒を設置した

Case 1 を検討対象とした(5)． 
また，VG を付加したことによる縦渦発生のデ

バイスの例としては，前報(6)で提示した VG の組

み合わせのうち，「Without」翼の上面側に厚み
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配置した Type1 を選定し，あわせて VG のピッチ

を変化させた場合についても検討した．  
 以下の節では，「Without」翼を基準にして，領

域Ⅱにおける特性の違いと流動状態について評価

し，さらに迎え角の大きい領域で発生する失速に

関連し，その抑制に効果を及ぼす横渦と縦渦の影

響について検討を加える． 

4.  実験結果と考察 

4・1 渦構造の違いが翼の流体力学的特性に及

ぼす影響  図3 は「Without」翼，円柱棒設置のCase 
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4・2 渦構造の違いによる翼周りの流動状態 

4・2・1 領域Ⅱにおける翼周りの流れの挙動 
一例として領域Ⅱにおける迎え角 α＝20°の場合に

ついて，翼面上の圧力分布を示したものが図4である． 
Case 1 および Type1 とも翼上面側の負圧値が

「Without」翼の場合と比べ大きくなっており，図 3
の流体力学的特性の結果とも対応している.   
 次に，円柱棒による横渦発生および VG による縦

渦発生による翼周りの流動状態に及ぼす影響を流

速比と乱れ強さについて示したものが図 5 である． 
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を付加することにより発生する横渦および縦渦

の構造を模式的に示したものである． 

円柱棒設置については，翼面上の流れに及ぼす

横渦の効果を評価するため，円柱棒を設置しない

状態における二次失速時の迎え角 α=26°において，

翼先端部が原点（迎え角 α=0°における翼先端部の

位置）から垂直方向に 20[mm]で，かつ，翼の前方

水平方向に-10[mm]（翼の前方方向をマイナスで

表示）の位置に，直径 5[mm]の円柱棒を設置した

Case 1 を検討対象とした(5)． 
また，VG を付加したことによる縦渦発生のデ

バイスの例としては，前報(6)で提示した VG の組

み合わせのうち，「Without」翼の上面側に厚み

0.3[mm]の VGを翼前縁から翼弦長C の 5％の位置

（VG の重心位置で定義）一列に 25[mm]ピッチで

配置した Type1 を選定し，あわせて VG のピッチ

を変化させた場合についても検討した．  
 以下の節では，「Without」翼を基準にして，領

域Ⅱにおける特性の違いと流動状態について評価

し，さらに迎え角の大きい領域で発生する失速に

関連し，その抑制に効果を及ぼす横渦と縦渦の影

響について検討を加える． 

4.  実験結果と考察 

4・1 渦構造の違いが翼の流体力学的特性に及

ぼす影響  図3 は「Without」翼，円柱棒設置のCase 
1 および VG を 25[mm]ピッチで翼上面に付加した

Type1 の場合の流体力学的特性を示したものである． 
Case 1 および Type1 の結果を「Without」翼のそ

れと比較すると，すべての迎え角領域で揚力係数

が大きく，かつ，抗力係数が小さくなっている． 
 基本的には「Without」翼の場合でも，翼のスパ

ン方向に渦芯を持つ横渦が発生しており(8)，円柱
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2. おもな記号 

 
A ： 翼の代表面積 = 3.58×10-2  [m2] 
C ： 翼弦長 [mm] 

CL ： 揚力係数  )
2
1( 2 AUL  

 

CD ： 抗力係数  )
2
1( 2 AUD  

 

CP ： 圧力係数  )
2
1( 2

 UPS   

D ： 抗力 [N] 
L ： 揚力 [N] 
PS ： 静圧 [Pa] 
Re ： レイノルズ数 
T ： 翼最大厚み [mm] 
U∞ ： 流速 [m/s] 
x  ： 翼前縁からの距離 [mm] 
α ： 迎え角 [°] 

δ ： 厚み比  CT  

ρ ： 空気の密度 [kg/m3] 
 

3. 実験装置と供試翼型 

3・1 実験装置  図 1 は前報(1) ～(6)での実験

に使用したものと同じ風洞装置である．風洞①は，

縦 400[mm]，横 300[mm]の吹き出し断面を有し，

最大風速 20[m/s]の風速範囲での実験が可能な小

型風洞である．風洞吸い込み口に取り付けられた

②のダンパを開閉することにより風速を調節する

ことが可能である．供試翼型③の取り付け用軸は，

翼両側の透明アクリル側板④を貫き，揚力および

抗力測定用のひずみゲージ式多分力検出器⑤に接

続されている．翼が受ける揚力 Lおよび抗力 Dは，

多分力検出器⑤から較正器⑧，増幅器⑨を介して

多ペンレコーダ⑩およびパソコンで記録した． 

 
Fig.1 Experimental apparatus 

基準となる流速 U∞の測定には，JIS ピトー管

(6[mm]φ)⑥と傾斜マノメータ⑦を用いた． 
翼面上の流速分布は，翼スパン方向の中心位置に

おいて，上下面ともそれぞれ翼弦長を等分する 5 箇

所の位置で，熱線プローブ⑪（標準直線プローブ，

型式 0251R-T5，KANOMAX 製）を上下方向に 5[mm]
間隔で移動させ，熱線流速計⑫により測定した． 
また，翼後方の後流分布は, 翼スパンの中心位置に

おいて, 熱線プローブを翼後縁より後方24[mm]（翼弦

長の 20％）の位置に設置し,上下方向±60[mm]の範囲

内で移動させ，計21 点の位置で測定した． 
測定した流速値 u は，風洞出口部における基準

流速 U∞に対する比 u /U∞で表し，また，流れの乱

れ強さ Tu は，次式により評価した． 
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ここで，δu ：測定流速の標準偏差 
        ui ：時系列の流速測定値 
        n ：流速測定回数 

である． 

さらに，翼上面側の流れの状況を可視化するた

め，タフトを取り付けられる冶具を用い，翼表面

より鉛直方向に 5[mm]離れた位置での流れの挙動

を観察できるようにした． 

3・2 供試翼型と渦構造の分類  供試翼型

としては, 前報(1) ～(6)と同様, オランダのデルフ

ト工科大学で開発された「DU97-W-300(7)」を厚翼

として選定した．翼は翼弦長 C が 120[mm]，スパ

ン方向長さが 298[mm]で，光造形樹脂により製作

し，その際に翼表面上に残る積層痕を除去し，流

れ方向およびスパン方向の翼表面粗さをともに

0.7[μm]の状態に仕上げた翼を基準の翼として

「Without」翼と称した． 
図 2 は供試翼型形状とあわせ，前報(5) (6)で明ら

かにした円柱棒およびボルテックスジェネレータ 
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を付加することにより発生する横渦および縦渦

の構造を模式的に示したものである． 

円柱棒設置については，翼面上の流れに及ぼす

横渦の効果を評価するため，円柱棒を設置しない

状態における二次失速時の迎え角 α=26°において，

翼先端部が原点（迎え角 α=0°における翼先端部の

位置）から垂直方向に 20[mm]で，かつ，翼の前方

水平方向に-10[mm]（翼の前方方向をマイナスで

表示）の位置に，直径 5[mm]の円柱棒を設置した

Case 1 を検討対象とした(5)． 
また，VG を付加したことによる縦渦発生のデ

バイスの例としては，前報(6)で提示した VG の組

み合わせのうち，「Without」翼の上面側に厚み

0.3[mm]の VGを翼前縁から翼弦長C の 5％の位置

（VG の重心位置で定義）一列に 25[mm]ピッチで

配置した Type1 を選定し，あわせて VG のピッチ

を変化させた場合についても検討した．  
 以下の節では，「Without」翼を基準にして，領

域Ⅱにおける特性の違いと流動状態について評価

し，さらに迎え角の大きい領域で発生する失速に

関連し，その抑制に効果を及ぼす横渦と縦渦の影

響について検討を加える． 

4.  実験結果と考察 

4・1 渦構造の違いが翼の流体力学的特性に及

ぼす影響  図3 は「Without」翼，円柱棒設置のCase 
1 および VG を 25[mm]ピッチで翼上面に付加した

Type1 の場合の流体力学的特性を示したものである． 
Case 1 および Type1 の結果を「Without」翼のそ

れと比較すると，すべての迎え角領域で揚力係数

が大きく，かつ，抗力係数が小さくなっている． 
 基本的には「Without」翼の場合でも，翼のスパ

ン方向に渦芯を持つ横渦が発生しており(8)，円柱
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棒を翼前方に置くことにより，この横渦の発生が 

さらに助長されることが予想される． 
「Without」翼の場合に発生した迎え角の大きい

領域（α＝26°）での失速による揚力係数の急減と

抗力係数の急増は，翼前方に円柱棒を設置するこ

とにより発生する横渦による効果と，VG 付加に

より発生する縦渦の効果により，それぞれ大きく

抑制されていることがわかる． 

4・2 渦構造の違いによる翼周りの流動状態 

4・2・1 領域Ⅱにおける翼周りの流れの挙動 
一例として領域Ⅱにおける迎え角 α＝20°の場合に

ついて，翼面上の圧力分布を示したものが図4である． 
Case 1 および Type1 とも翼上面側の負圧値が

「Without」翼の場合と比べ大きくなっており，図 3
の流体力学的特性の結果とも対応している.   
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を付加することにより発生する横渦および縦渦
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横渦の効果を評価するため，円柱棒を設置しない
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翼先端部が原点（迎え角 α=0°における翼先端部の

位置）から垂直方向に 20[mm]で，かつ，翼の前方

水平方向に-10[mm]（翼の前方方向をマイナスで

表示）の位置に，直径 5[mm]の円柱棒を設置した

Case 1 を検討対象とした(5)． 
また，VG を付加したことによる縦渦発生のデ

バイスの例としては，前報(6)で提示した VG の組

み合わせのうち，「Without」翼の上面側に厚み

0.3[mm]の VGを翼前縁から翼弦長C の 5％の位置

（VG の重心位置で定義）一列に 25[mm]ピッチで

配置した Type1 を選定し，あわせて VG のピッチ

を変化させた場合についても検討した．  
 以下の節では，「Without」翼を基準にして，領

域Ⅱにおける特性の違いと流動状態について評価

し，さらに迎え角の大きい領域で発生する失速に

関連し，その抑制に効果を及ぼす横渦と縦渦の影

響について検討を加える． 

4.  実験結果と考察 

4・1 渦構造の違いが翼の流体力学的特性に及

ぼす影響  図3 は「Without」翼，円柱棒設置のCase 
1 および VG を 25[mm]ピッチで翼上面に付加した

Type1 の場合の流体力学的特性を示したものである． 
Case 1 および Type1 の結果を「Without」翼のそ

れと比較すると，すべての迎え角領域で揚力係数

が大きく，かつ，抗力係数が小さくなっている． 
 基本的には「Without」翼の場合でも，翼のスパ
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棒を翼前方に置くことにより，この横渦の発生が 

さらに助長されることが予想される． 
「Without」翼の場合に発生した迎え角の大きい

領域（α＝26°）での失速による揚力係数の急減と

抗力係数の急増は，翼前方に円柱棒を設置するこ

とにより発生する横渦による効果と，VG 付加に

より発生する縦渦の効果により，それぞれ大きく

抑制されていることがわかる． 

4・2 渦構造の違いによる翼周りの流動状態 

4・2・1 領域Ⅱにおける翼周りの流れの挙動 
一例として領域Ⅱにおける迎え角 α＝20°の場合に

ついて，翼面上の圧力分布を示したものが図4である． 
Case 1 および Type1 とも翼上面側の負圧値が

「Without」翼の場合と比べ大きくなっており，図 3
の流体力学的特性の結果とも対応している.   
 次に，円柱棒による横渦発生および VG による縦

渦発生による翼周りの流動状態に及ぼす影響を流

速比と乱れ強さについて示したものが図 5 である． 
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を付加することにより発生する横渦および縦渦

の構造を模式的に示したものである． 

円柱棒設置については，翼面上の流れに及ぼす

横渦の効果を評価するため，円柱棒を設置しない

状態における二次失速時の迎え角 α=26°において，

翼先端部が原点（迎え角 α=0°における翼先端部の

位置）から垂直方向に 20[mm]で，かつ，翼の前方

水平方向に-10[mm]（翼の前方方向をマイナスで

表示）の位置に，直径 5[mm]の円柱棒を設置した

Case 1 を検討対象とした(5)． 
また，VG を付加したことによる縦渦発生のデ

バイスの例としては，前報(6)で提示した VG の組

み合わせのうち，「Without」翼の上面側に厚み

0.3[mm]の VGを翼前縁から翼弦長C の 5％の位置

（VG の重心位置で定義）一列に 25[mm]ピッチで

配置した Type1 を選定し，あわせて VG のピッチ

を変化させた場合についても検討した．  
 以下の節では，「Without」翼を基準にして，領

域Ⅱにおける特性の違いと流動状態について評価

し，さらに迎え角の大きい領域で発生する失速に

関連し，その抑制に効果を及ぼす横渦と縦渦の影

響について検討を加える． 

4.  実験結果と考察 

4・1 渦構造の違いが翼の流体力学的特性に及

ぼす影響  図3 は「Without」翼，円柱棒設置のCase 
1 および VG を 25[mm]ピッチで翼上面に付加した

Type1 の場合の流体力学的特性を示したものである． 
Case 1 および Type1 の結果を「Without」翼のそ

れと比較すると，すべての迎え角領域で揚力係数

が大きく，かつ，抗力係数が小さくなっている． 
 基本的には「Without」翼の場合でも，翼のスパ

ン方向に渦芯を持つ横渦が発生しており(8)，円柱
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一例として領域Ⅱにおける迎え角 α＝20°の場合に

ついて，翼面上の圧力分布を示したものが図4である． 
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 次に，円柱棒による横渦発生および VG による縦

渦発生による翼周りの流動状態に及ぼす影響を流
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が大きく，かつ，抗力係数が小さくなっている． 
 基本的には「Without」翼の場合でも，翼のスパ

ン方向に渦芯を持つ横渦が発生しており(8)，円柱
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棒を翼前方に置くことにより，この横渦の発生が 

さらに助長されることが予想される． 
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とにより発生する横渦による効果と，VG 付加に

より発生する縦渦の効果により，それぞれ大きく

抑制されていることがわかる． 

4・2 渦構造の違いによる翼周りの流動状態 

4・2・1 領域Ⅱにおける翼周りの流れの挙動 
一例として領域Ⅱにおける迎え角 α＝20°の場合に

ついて，翼面上の圧力分布を示したものが図4である． 
Case 1 および Type1 とも翼上面側の負圧値が

「Without」翼の場合と比べ大きくなっており，図 3
の流体力学的特性の結果とも対応している.   
 次に，円柱棒による横渦発生および VG による縦

渦発生による翼周りの流動状態に及ぼす影響を流

速比と乱れ強さについて示したものが図 5 である． 
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域Ⅱにおける特性の違いと流動状態について評価
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より発生する縦渦の効果により，それぞれ大きく

抑制されていることがわかる． 
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ついて，翼面上の圧力分布を示したものが図4である． 
Case 1 および Type1 とも翼上面側の負圧値が

「Without」翼の場合と比べ大きくなっており，図 3
の流体力学的特性の結果とも対応している.   
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Type1 の場合の流体力学的特性を示したものである． 
Case 1 および Type1 の結果を「Without」翼のそ

れと比較すると，すべての迎え角領域で揚力係数

が大きく，かつ，抗力係数が小さくなっている． 
 基本的には「Without」翼の場合でも，翼のスパ

ン方向に渦芯を持つ横渦が発生しており(8)，円柱
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棒を翼前方に置くことにより，この横渦の発生が 

さらに助長されることが予想される． 
「Without」翼の場合に発生した迎え角の大きい

領域（α＝26°）での失速による揚力係数の急減と

抗力係数の急増は，翼前方に円柱棒を設置するこ

とにより発生する横渦による効果と，VG 付加に

より発生する縦渦の効果により，それぞれ大きく

抑制されていることがわかる． 

4・2 渦構造の違いによる翼周りの流動状態 

4・2・1 領域Ⅱにおける翼周りの流れの挙動 
一例として領域Ⅱにおける迎え角 α＝20°の場合に

ついて，翼面上の圧力分布を示したものが図4である． 
Case 1 および Type1 とも翼上面側の負圧値が

「Without」翼の場合と比べ大きくなっており，図 3
の流体力学的特性の結果とも対応している.   
 次に，円柱棒による横渦発生および VG による縦

渦発生による翼周りの流動状態に及ぼす影響を流

速比と乱れ強さについて示したものが図 5 である． 
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4・2・2 迎え角の大きい領域における失速前

後の流れの挙動 
（a）横渦構造が翼の失速特性に及ぼす影響 

  図 7 は「Without」翼の場合に迎え角の大きい領

域において発生する失速現象に着目し，その失速

前後の迎え角である α＝24°と 26°における翼周り

の流速分布の実験結果と汎用流れ解析ソフト(9)を

用いて解析した結果を，円柱棒を設置した Case 1
の場合の結果とあわせて示したものである．両者

とも，α＝26°の場合については乱れ強さについても

記載した． 
図 7 (a)の「Without」翼の場合，失速直前の迎え

角である α＝24°において，翼前縁から 40％におけ

る翼上面側の翼面付近の流速が減少している． 
失速後の α＝26°では，低流速領域が翼の前方まで

拡大しており，この状態において流れの乱れ強さ Tu

は大きくなっている．さらに，翼後方の低流速域の

後流領域も大きく拡大していることがわかる． 
「Without」翼の場合には，失速前後の迎え角に

おける流れ解析の流速分布は，実験結果とほぼ似

たものとなっている． 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 これに対し，図 7(b)の円柱棒を設置した Case 1
の場合，翼上面側の翼先端に近い位置での実験結

果と解析結果に違いがみられるが，α＝24°におけ

る実験結果より，翼前縁から 60％の位置での翼上

面の翼面付近での流速が減少していることがわか

る．α＝26°の場合もその低流速域が翼前方に多少

拡大する程度で，後流領域も「Without」翼の場合

と比べ，かなり小さくなっている． 
図8 は「Without」翼とCase 1 のα＝24°とα＝26°の

場合について，翼スパン方向の3 箇所の位置（75[mm]，
149[mm]（翼スパンの中心）, 223[mm]）における流速

コンタ図の解析結果を示したものである． 
α＝24°の場合，「Without」翼と Case 1 の両者と

もそれぞれ翼スパン方向においてはほぼ同じよう

な挙動を示している．しかし，Case 1 の場合には

翼上面側での大きな渦領域が翼の前方へ移動して

おり，α＝26°の場合には，その領域がさらに翼の

前方へ移動している． 
また，図 9 は図 7 と同じ条件での翼面上の圧力

分布の実験結果と流れ解析結果をあわせて示した

ものである． 
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「Without」翼については，翼上面側の流速が小さ

くなる翼先端より 40％～60％位置における乱れ強

さが大きく現れており，後流についてもその幅が

大きく，かつ，乱れ強さも大きくなっている． 

これに対し，Case 1 および Type1 についてみる

と，60％位置において両者とも翼上面側の流速が

小さくなっているが，円柱棒により横渦を発生さ

せた場合，VG により発生する縦渦の場合と比べ

流れの乱れが多少大きくなっている． 
しかし，後流の幅については，円柱棒設置の

Case 1 の方が，VG 設置の Type1 より小さく，か

つ，流れの乱れも小さくなっており，翼面上に発

生した横渦の効果が翼後方において有効的に作用

しているものと考えられる． 
そこで，「Without」翼，Case 1 および Type1 の

場合について，翼周りの速度変動の挙動を明らか

にするため，図 6 に一例として，x/c=20%の位置

における翼上面の翼面から 5[mm]，10[mm]および

15[mm]の 3 点について，ウェーブレット解析した

結果を示す． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

「Without」翼については，翼面から 5[mm]離れ

た位置における流速変動が極めて大きく，速度が

急減しはく離しやすくなる領域で，ウェーブレッ

ト解析によるパワー値が大きく現われている． 
さらに，翼面より離れるに従い，流速変動は小

さく，かつ，その周波数も減少している． 
これに対し，翼前方に円柱棒を設置した Case 1 の

場合には，強制的に横渦発生を起こしているため，

翼面より 5[mm]および 10[mm]において，流速変動波

形に約 1.3[kHz]の高周波数成分が重畳し，そのため翼

面に近いほど，そのパワー値が大きく現われている． 
また，翼上面に VG を付加した Type1 の場合に

は，VG に近い翼上面の 5[mm]における流速変動

波形に縦渦発生の影響が見られるが，翼上方の

10[mm]および 15[mm]においては，その影響は極

めて小さくなっている． 
以上の流速変動の挙動は，図 5 に示した乱れ強

さの値の大小とも対応しており，ウェーブレット

解析結果からも横渦および縦渦発生の構造がより

詳細に把握できる． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fig.6 Wavelet analysis of velocity distribution ( x/c=20%, Without, Case1 & Type1) 
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4・2・2 迎え角の大きい領域における失速前

後の流れの挙動 
（a）横渦構造が翼の失速特性に及ぼす影響 

  図 7 は「Without」翼の場合に迎え角の大きい領

域において発生する失速現象に着目し，その失速

前後の迎え角である α＝24°と 26°における翼周り

の流速分布の実験結果と汎用流れ解析ソフト(9)を

用いて解析した結果を，円柱棒を設置した Case 1
の場合の結果とあわせて示したものである．両者

とも，α＝26°の場合については乱れ強さについても

記載した． 
図 7 (a)の「Without」翼の場合，失速直前の迎え

角である α＝24°において，翼前縁から 40％におけ

る翼上面側の翼面付近の流速が減少している． 
失速後の α＝26°では，低流速領域が翼の前方まで

拡大しており，この状態において流れの乱れ強さ Tu

は大きくなっている．さらに，翼後方の低流速域の

後流領域も大きく拡大していることがわかる． 
「Without」翼の場合には，失速前後の迎え角に

おける流れ解析の流速分布は，実験結果とほぼ似

たものとなっている． 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 これに対し，図 7(b)の円柱棒を設置した Case 1
の場合，翼上面側の翼先端に近い位置での実験結

果と解析結果に違いがみられるが，α＝24°におけ

る実験結果より，翼前縁から 60％の位置での翼上

面の翼面付近での流速が減少していることがわか

る．α＝26°の場合もその低流速域が翼前方に多少

拡大する程度で，後流領域も「Without」翼の場合

と比べ，かなり小さくなっている． 
図8 は「Without」翼とCase 1 のα＝24°とα＝26°の

場合について，翼スパン方向の3 箇所の位置（75[mm]，
149[mm]（翼スパンの中心）, 223[mm]）における流速

コンタ図の解析結果を示したものである． 
α＝24°の場合，「Without」翼と Case 1 の両者と

もそれぞれ翼スパン方向においてはほぼ同じよう

な挙動を示している．しかし，Case 1 の場合には

翼上面側での大きな渦領域が翼の前方へ移動して

おり，α＝26°の場合には，その領域がさらに翼の

前方へ移動している． 
また，図 9 は図 7 と同じ条件での翼面上の圧力

分布の実験結果と流れ解析結果をあわせて示した

ものである． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

u /U∞

Experiment
Analysis

Without

DU97-W-300

u / U∞

α=24°

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 1 0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

u / U∞

0 0.5 1
0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1

20%
40%

60%

80%

100%

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

u / U∞
20%

40%

60%

80%

100%

u /U∞

Experiment
Analysis

DU97-W-300

Case 1

u / U∞

α=24°

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 1
0 1

0 1

0 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1
0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1

(a)  Without 

(b)  Case 1 
Fig.7 Velocity distribution ( Without & Case 1 ) 

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

u / U∞

α=26°

0 10 0.5 1

0 1

0 0.2 0.4

0 0.5 1

0 0.2 0.4

0 0.2 0.4

0 10 0.5 1

0 0.2 0.4

0 1

0 0.2 0.4

0 0.5 1

0 0.2 0.4

0 0.5 1 0 0.2 0.4

0 1

0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

Tu
0 0.2 0.40 0.2 0.4

0 0.5 1 0 0.5 1
0 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 0.2 0.40 0.2 0.4

0 0.5 1

u / U∞ Tu

u /U∞ Tu

Experiment
Analysis

Without

DU97-W-300

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

u / U∞

α=26°

0 10 0.5 1

0 1

0 0.2 0.4

0 0.5 1

0 0.2 0.4

0 0.2 0.4

0 10 0.5 1

0 0.2 0.4

0 1

0 0.2 0.4

0 0.5 1

0 0.2 0.4

0 0.5 1 0 0.2 0.4

0 1

0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

Tu
0 0.2 0.40 0.2 0.4

0 0.5 1 0 0.5 1
0 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 0.2 0.40 0.2 0.4

0 0.5 1

u / U∞ Tu

u /U∞ Tu

Experiment
Analysis

DU97-W-300
Cylindrical rod

(Case 1)

4 

「Without」翼については，翼上面側の流速が小さ

くなる翼先端より 40％～60％位置における乱れ強

さが大きく現れており，後流についてもその幅が

大きく，かつ，乱れ強さも大きくなっている． 

これに対し，Case 1 および Type1 についてみる

と，60％位置において両者とも翼上面側の流速が

小さくなっているが，円柱棒により横渦を発生さ

せた場合，VG により発生する縦渦の場合と比べ

流れの乱れが多少大きくなっている． 
しかし，後流の幅については，円柱棒設置の

Case 1 の方が，VG 設置の Type1 より小さく，か

つ，流れの乱れも小さくなっており，翼面上に発

生した横渦の効果が翼後方において有効的に作用

しているものと考えられる． 
そこで，「Without」翼，Case 1 および Type1 の

場合について，翼周りの速度変動の挙動を明らか

にするため，図 6 に一例として，x/c=20%の位置

における翼上面の翼面から 5[mm]，10[mm]および

15[mm]の 3 点について，ウェーブレット解析した

結果を示す． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

「Without」翼については，翼面から 5[mm]離れ

た位置における流速変動が極めて大きく，速度が

急減しはく離しやすくなる領域で，ウェーブレッ

ト解析によるパワー値が大きく現われている． 
さらに，翼面より離れるに従い，流速変動は小
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Fig.6 Wavelet analysis of velocity distribution ( x/c=20%, Without, Case1 & Type1) 
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Fig.11  Aerodynamic characteristics 
( Without & Effect of pitch of the VG ) 

た失速が，α＝28°で生じている．この時，揚力係数

は大きく増加し，かつ，抗力係数は減少している． 
さらに，VG のピッチが 50[mm]になると，失速

時の迎え角が α＝30°となり，VG のピッチが小さ

い 12.5[mm]および 25[mm]の場合と比べ，揚力係

数がすべての迎え角範囲で大きくなっている． 
以上のように，VG を翼上面の翼前縁付近に付

加することにより発生する縦渦の効果により，翼 

の流体力学的特性を大きく改善することができる． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 図 12 は α＝24°と α＝26°において，VG のピッ

チを変化させた 3 種類の場合について，翼周りと

翼後流の流速分布の実験結果と流れ解析結果を示

したものである．ただし，翼下面側については解

析結果のみを記載した． 
 図 7 (a)の α＝24°および α＝26°の「Without」翼

の結果と比較すると， VG のどのピッチの場合と

も，翼の前縁に近い翼弦長の 20％の位置での流速

の値が全体的に大きくなっており，かつ，後流の

幅も小さくなっている． 
 以上のことから，VG のどのピッチの場合でも，

VG を付加したことにより，その後端から発生す

る縦渦の作用により，翼特性を改善できることが

わかる． 
 そこで，VG の後端から発生する縦渦の効果を

翼面全体における大局的観点から評価するため，

図 13 に 一例として α＝24°の場合における 3 種類

の VG 直上 1[mm]の断面での翼上面側全体の無次

元ヘリシティのコンタ図を示す．図中に表示した

数値は、翼下流側から見て翼右端からの距離を示

したもので，149[mm]は翼スパンの中央を表す．
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Fig.10 Contour of non-dimensional helicity Hn  (α＝24° & 26°, Without & Case 1 ) 
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実験結果と解析結果には違いがみられるもの

の，α＝24°における実験結果についてみると，

「Without」翼は失速直前の状態のため，翼上面側

の負圧値が大きく現れている．Case 1 の場合には，

その負圧値よりさらに大きな値となっており，図

3 の特性の違いとも対応している． 
α＝26°については Case 1 の場合，さらに負圧値

が大きくなっているが，「Without」翼は，翼上面

全面にわたり一定の値となっており，失速状態に

あることがわかる． 
そこで，渦発生による翼まわりの流れの挙動を評

価するため，圧縮機の渦崩壊などの評価に適用され

ている無次元ヘリシティ(10)により検討を加える． 
 無次元ヘリシティ Hn は，渦度ベクトルと速度

ベクトルのなす角度の余弦値として定義され，次

式により表わされる． 
 

Hn ＝ (ξ
→

・ω
→

) / (∣ξ
→

∣・∣ω
→

∣) ＝ cosφ (2) 
 
ξ
→

：渦度ベクトル 
ω
→

：速度ベクトル 
φ：渦度ベクトルと速度ベクトルのなす角度 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Hn が零では横渦が，±1 付近では縦渦が発生し

ており，正負の記号により，渦の回転方向が規定

される．すなわち，＋1 は翼後方より見て左回転，

また，－1 は右回転の渦を示す． 
 図 10 は「Without」翼と円柱棒を設置した Case 1
の場合について，翼スパン方向の 3 箇所の位置に

おける無次元ヘリシティの解析結果を翼側面およ

び翼上面から見た図として示したものである． 
「Without」翼と Case 1 の場合とも，α＝24°と α
＝26°において，翼スパン方向の 3 箇所の位置と

も，翼全長にわたり翼上面近傍（図中の  印の箇

所）での無次元ヘリシティの値がほぼ零に近いこ

とから，両者とも翼上面側において横渦が発生し

ているものといえる． 
 
（b） 縦渦構造が翼の失速特性に及ぼす影響 
図11はVGのピッチを変化させた場合の流体力

学的特性を，「Without」翼の結果とあわせて比較

したものである．図中のプロットには，ピッチの

違いを明確にするため，番号を記載して表示した． 
VGのピッチが 12.5[mm]および 25[mm]の場合，両

者とも「Without」翼で α＝26°において発生してい  

(a) α＝24° (b) α＝26° 
Fig.9 Pressure distribution of experiment ( Without & Case 1 ) 
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Fig.11  Aerodynamic characteristics 
( Without & Effect of pitch of the VG ) 
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元ヘリシティのコンタ図を示す．図中に表示した
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価するため，圧縮機の渦崩壊などの評価に適用され
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とから，両者とも翼上面側において横渦が発生し

ているものといえる． 
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図11はVGのピッチを変化させた場合の流体力

学的特性を，「Without」翼の結果とあわせて比較

したものである．図中のプロットには，ピッチの

違いを明確にするため，番号を記載して表示した． 
VGのピッチが 12.5[mm]および 25[mm]の場合，両
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Fig.11  Aerodynamic characteristics 
( Without & Effect of pitch of the VG ) 
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している．このためピッチが小さくなるにつれて，
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全体として見れば図 13 に示した結果となり，VG
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していることがわかる． 
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α＝24°においては，「Without」翼と 25[mm]ピ

ッチの VG を付加した場合の両者の揚力係数およ

び抗力係数はほぼ同じであるため，翼面上の圧力

分布も両者ともほぼ同じである． 
一方，α＝26°では，「Without」翼が失速状態に

あるため，翼上面の圧力は翼全体にわたり一定の

値となっているのに対し，25[mm]ピッチの VG を

付加した場合には，失速しておらず，さらに揚力

係数が大きくなっているため，α＝24°の時より負
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どの VG のピッチの場合とも，翼下流から見て

右側に位置する 75[mm]を含む範囲では，翼後方か

ら見て右回りの渦が，一方，223[mm]を含む左側

の領域では，左回りの渦が発生している． 
この渦の回転領域は，VG のピッチが小さい場合に

は，VG 間を含めた一つの領域として現れているのに

対し，VG のピッチが大きくなるにつれて，その領域

がVG の後方の限られた範囲に限定され，全体的に見

れば，その渦領域が狭くなっていることがわかる． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図示は省略したが，上述の挙動は，α＝26°の場

合もほとんど同じであることを確認している． 
さらに，VG の両後端から発生する渦の挙動を

微視的観点から把握するため，一例としてピッチ

25[mm]の α＝24°の場合について，無次元ヘリシテ

ィのコンタ図を示したものが図 14 である． 
VG の右端の 144[mm]の箇所からは翼の後方よ

り見て，左回転の渦が，また，VG の左端にあた

る 1 54 [m m ]の箇所からは右回転の渦が発生 

75149223

0%

20%

40%

60%

80%

100%

75149223

0%

20%

40%

60%

80%

100%

75149223

0%

20%

40%

60%

80%

100%

(a) Pitch 12.5 

 

(c) Pitch 50 

 

(b) Pitch 25 ( Type 1 ) 

 Fig.13  Contour of non-dimensional helicity Hn  ( α＝24°, Effect of pitch of the VG ) 

Fig.12 Velocity distribution with VG (α＝24° & 26°, Experiment & Analysis ) 

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

u /U∞

Experiment
Analysis

DU97-W-300

VG Pitch 12.5
3

u / U∞

α=24°

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 1 0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

u / U∞

0 0.5 1
0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1

20%
40%

60%

80%

100%

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

u /U∞

Experiment
Analysis

DU97-W-300

VG Pitch 25.0
2

u / U∞

α=24°

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 1 0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

u / U∞

0 0.5 1
0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1

20%
40%

60%

80%

100%

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

u /U∞

Experiment
Analysis

DU97-W-300

VG Pitch 50.0
1

u / U∞

α=24°

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 1 0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

u / U∞

0 0.5 1
0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1

20%
40%

60%

80%

100%

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

20%
40%

60%

80%

100%

u /U∞

Experiment
Analysis

DU97-W-300

VG Pitch 12.5
3

u / U∞

α=26 °

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 1

0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

u / U∞

0 0.5 1
0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1

-60
-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

20%
40%

60%

80%

100%

u /U∞

Experiment
Analysis

DU97-W-300

VG Pitch 25.0
2

u / U∞

α=26 °

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 1

0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

u / U∞

0 0.5 1
0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 -60

-50
-40
-30
-20
-10

0
10
20
30
40
50
60
70
80
90

0 20 40 60 80 100 120 140

Ve
rti

ca
lC

oo
rd

in
at

es
y

[m
m

]

Horizontal Coordinates x/C [%]

20%
40%

60%

80%

100%

u /U∞

Experiment
Analysis

DU97-W-300

VG Pitch 50.0
1

u / U∞

α=26 °

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 10 0.5 1

0 0.5 1

0 1

0 1

0 1
0 1

0 1

0 10 0.5 1

u / U∞

0 0.5 1
0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1 0 0.5 1

(a) Pitch 12.5 

 

(b) Pitch 25 ( Type 1 ) 

 
(c) Pitch 50 

 

α＝24° 

 

α＝26° 

 

54 東京工業高等専門学校研究報告書（第45（1）号）



9 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
している．このためピッチが小さくなるにつれて，

近接する VG から発生する渦が打ち消しあい，翼

全体として見れば図 13 に示した結果となり，VG
を付加した効果が顕著に現れないものと言える．   
以上のことから，図 11 に示したように，VG のピ

ッチが大きくなるほど，揚力係数が増大し，失速を

生じる時の迎え角が大きくなるものと考えられる． 
上述の議論を確認するため，油膜法(11)により
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3 種類のピッチの場合における翼上面の流れを可

視化したもので，流れ解析による結果も併記した． 
実験では VG の後縁からの渦による筋状の流れ

が確認でき，解析結果もほぼ同じような挙動を示 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

していることがわかる． 
さらに，図 16 に「Without」翼と 25[mm]ピッチ

の VG を付加した場合の翼面上の圧力分布を，α
＝24°と α＝26°の場合について示す． 
α＝24°においては，「Without」翼と 25[mm]ピ
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あるため，翼上面の圧力は翼全体にわたり一定の

値となっているのに対し，25[mm]ピッチの VG を
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右側に位置する 75[mm]を含む範囲では，翼後方か

ら見て右回りの渦が，一方，223[mm]を含む左側

の領域では，左回りの渦が発生している． 
この渦の回転領域は，VG のピッチが小さい場合に

は，VG 間を含めた一つの領域として現れているのに

対し，VG のピッチが大きくなるにつれて，その領域

がVG の後方の限られた範囲に限定され，全体的に見

れば，その渦領域が狭くなっていることがわかる． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図示は省略したが，上述の挙動は，α＝26°の場

合もほとんど同じであることを確認している． 
さらに，VG の両後端から発生する渦の挙動を

微視的観点から把握するため，一例としてピッチ

25[mm]の α＝24°の場合について，無次元ヘリシテ

ィのコンタ図を示したものが図 14 である． 
VG の右端の 144[mm]の箇所からは翼の後方よ

り見て，左回転の渦が，また，VG の左端にあた

る 1 54 [m m ]の箇所からは右回転の渦が発生 
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5. 結 言 

本報では，円柱棒およびボルテックスジェネレ

ータ（「VG」）などの簡易デバイスを設置するこ

とにより発生する翼面上の横渦および縦渦による

渦構造の違いが，翼面上の境界層はく離と失速時

の流体力学的特性に及ぼす影響を詳細に検討した． 
その結果，明らかになった点は，以下のとおり

である．  
(1) 基準となる「Without」翼に対し，翼前方に円柱

棒を設置した Case 1 および VG を翼上面に付加した

Type1 の場合については，迎え角の大きい領域で発生

する失速までの範囲を拡大することができ，これは翼

面上に発生する横渦および縦渦の作用により，翼面上

の流れが改善されることによることを明らかにした． 
(2) 円柱棒を設置した Case 1 の場合，迎え角の大

きい α＝24°と α＝26°の場合とも，翼スパン方向全

長にわたり，翼上面近傍での無次元ヘリシティの

値がほぼ零に近い値を示しており，横渦の発生が

確認できる．この作用により，失速までの迎え角

の範囲を拡大できることを示した． 
(3) VG のピッチ変化による流体力学的特性に及

ぼす影響を明らかにし，翼上面近傍での無次元ヘ

リシティの値から，VG 後縁より発生する左右回

転方向の異なる縦渦構造が深く関連しているこ

とを翼周りの流速分布，圧力分布および油膜法に

よる流れの可視化結果から明らかにした． 
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Fig.16 Pressure distribution of without and VG (Experiment) 
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Production of Stirling Engine for Educational Visualization of Internal Working fluid 
 

Masayoshi  FUKUTA,  Kentaro  TSUTSUI

The heat engine, there are two types of the external combustion engine and an internal 
combustion engine, the internal combustion engine can lower manufacturing cost is obtained a 
high output is the mainstream at present. However, there is a limit to the use of fuel, some 
vibration and harmful effects of exhaust gas, problems such as noise. One of the solutions to 
this problem, the Stirling engine is an external combustion engine, and the like.This study, in 
order to facilitate a visual understanding of the Stirling engine, and produced a Stirling engine for 
large, low rotation speed using a Pyrex glass cylinder, and an object of the visualization of the 
working fluid. 
Key Words: Stirling cycle, Visualization, Educational materials 
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The heat engine, there are two types of the external combustion engine and an internal combustion engine, the 

internal combustion engine can lower manufacturing cost is obtained a high output is the mainstream at present. 

However, there is a limit to the use of fuel, some vibration and harmful eff ects of exhaust gas, problems such as 

noise. One of the solutions to this problem, the Stirling engine is an external combustion engine, and the like.This 

study, in order to facilitate a visual understanding of the Stirling engine, and produced a Stirling engine for large, 

low rotation speed using a Pyrex glass cylinder, and an object of the visualization of the working fl uid.

Keywords : Stirling cycle, Visualization, Educational materials
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作動流体の可視可を目的とした教材用スターリングエンジンの製作
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Production of Stirling Engine for Educational Visualization of Internal Working fl uid
Masayoshi FUKUTA，Kentaro TSUTSUI
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Fig.5 Torque Shaft Power-Electric Power Diagram 
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Performance Characteristics of an Internal Combustion Engine 
with Alternative Fuel Kerosene and Ethanol 

 
Yudai  AOYAGI,  Kentaro  TSUTSUI

There is a gasoline shortage as one of the problems in the Great East Japan Earthquake. It is 
proposed that mixed with gasoline or ethanol kerosene and stored in the house as a temporary 
measure to solve this problem, to use as an alternative fuel to the fuel mixture. In this 
experiment, it is intended to reveal the optimal mixing ratio. It was found that examine the 
engine performance of 100% each fuel and the rotational speed at each mixing ratio, the output 
decreases in the order of gasoline, kerosene, ethanol, fuel economy is improved in order 
kerosene, gasoline, ethanol this time. 
Key Words: Kerosene, Ethanol, Gasoline 
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Table 1
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Fig.2 Honda Little Cub 

Table 1 Specification of Engine
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There is a gasoline shortage as one of the problems in the Great East Japan Earthquake. It is proposed that 
mixed with gasoline or ethanol kerosene and stored in the house as a temporary measure to solve this problem, to 
use as an alternative fuel to the fuel mixture. In this experiment, it is intended to reveal the optimal mixing ratio. 
It was found that examine the engine performance of 100% each fuel and the rotational speed at each mixing 
ratio, the output decreases in the order of gasoline, kerosene, ethanol, fuel economy is improved in order kerosene, 
gasoline, ethanol this time.
Keywords : Kerosene, Ethanol, Gasoline
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灯油及びエタノールを代替燃料とした内燃機関の性能特性
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Performance Characteristics of an Internal Combustion Engine
with Alternative Fuel Kerosene and Ethanol

Yudai AOYAGI, Kentaro TSUTSUI
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Fig.6 output torque and Mixing ratio 

Fig.7 output power and Mixing ratio 

Fig.8 Fuel consumption and Mixing ratio 
 

Fig.9 Fuel consumption rate and Mixing ratio 
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Prototyping of a White Line Recognition System and a Kinect Control 

System for Autonomous Mobile Robots 
 
 

Koskimaa NIKO and Susumu TARAO* 
 

 
A white line recognition system and a kinect control system for autonomous mobile robot were prototyped in 

this study. The aim of those systems of autonomous mobile robot is to function in various human robot environment 
interactions. The safety for humans was of major importance when developing those systems. Accordingly, safety 
measures were taken for use of the robot, and an interface for human intervention was embedded in the robot. The 
system developed was able to detect the white lines on the street and stop accordingly, and be controlled using 
different poses. This paper presents the development of a prototype of the robot system and the results of some 
experiments to evaluate its performance in terms of the autonomous control system and the semi-autonomous 
control system. 
 
 (Keywords: Autonomous mobile robot, Human-robot-environment interaction, Kinect control system) 
 

 
1.  Introduction 
 

First, a white line recognition system for Takao 2 robot [1] was developed. The white line recognition system was 
developed for Tsukuba challenge competition [2]. One of the challenges in the competition was make the robot stop in front of 
white lines autonomously. The methods used in the system or white line detection algorithm are all basic image processing 
techniques, such as basic horizontal Sobel filter and Hough transform. No advanced methods such as machine learning or 
haar-like features were used. This approach was chosen because the system of image processing should be built based on only 
basic technique about image processing and should be imbedded to the robot in the short time. The system developed was able 
to detect the white lines on the racing track and stop accordingly. The track was 1.4km long and the robot was able to run 
around 700m before other parts of the robot failed. Meaning it only encountered few white lines on the track, but at least it 
didn't have any false positives. Second, a Kinect control system for an autonomous robot was developed. It is very important to 
use effectively the Kinect skeleton data from OpenNI [3] library for building software of Kinect control system. In the end 
controlling the robot with the Kinect was successful, but the solution used only static poses even though the purpose was to 
create a gesture recognition system and use actual gestures to control the robot.  

 
2.  Human-robot-environment interaction 
 

The white line recognition system was developed for Tsukuba challenge, also known as the Real World Robot Challenge 
or RWRC. The purpose of the challenge is to build an autonomous robot that can run through the challenge track. The track has 
some simple obstacles on it that the robot should be able to avoid on its own. The challenge is arranged by New Technology 
Foundation. The robot we used in the competition is called Takao 2(Fig. 1 and Fig. 2). Takao 2 is a wheelchair-like ride-able 
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A white line recognition system and a kinect control system for autonomous mobile robot were prototyped 

in this study. The aim of those systems of autonomous mobile robot is to function in various human robot 

environment interactions. The safety for humans was of major importance when developing those systems. 

Accordingly, safety measures were taken for use of the robot, and an interface for human intervention was 

embedded in the robot. The system developed was able to detect the white lines on the street and stop accordingly, 

and be controlled using diff erent poses. This paper presents the development of a prototype of the robot system 

and the results of some experiments to evaluate its performance in terms of the autonomous control system and 

the semi-autonomous control system.

Keywords : Autonomous mobile robot, Human-robot-environment interaction, Kinect control system
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robot that can operate either autonomously, semi-autonomously or manually [4]. The robot has several sensors such as GPS, 
electronic compass and web camera that are used for autonomous operation. The web camera used is a 1.3 mega pixel camera 
and it is used for white line recognition. The white line recognition was one of the required features for the competition. The 
competition required that the robot should be able to stop in front of white lines autonomously as a safety feature. After 
stopping, the robot can either continue running with or without human interaction. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
The project was done using a computer running Ubuntu 11.04 Natty Narwhal. This version was chosen because for some 

unknown reason the newer releases failed to install properly on the laptop used for the development. The robot is running ROS 
(Robot Operating System) [5]. ROS is not an actual operating system even though the name might imply so. It's an open source 
framework for programming robots and it is designed to work on Unix-like operating systems, but only Ubuntu is officially 
supported. Some other distributions are listed under experimental. ROS contains libraries and tools to help with the 
development of a robot. The libraries include things such as hardware drivers, basic image processing and navigation [6]. 
ROS's tools include visualizers, package management tools and basic development tools such as a debugger. The ROS project 
also has a repository for packages not included in the core. The project is around five years old, but still the core packages and 
other non-core packages are spread over multiple package repository services such as github [7] and Google code. One of the 
future plans for the project is to move all of the core packages to github. The documentation about the very basics of ROS is 
quite well done, but that cannot be said about the other parts of the documentation. ROS can be used with either python or C++. 
For most part they should work pretty much identically, they only real difference being the syntax of the languages. Besides 
ROS, We  used OpenNI framework indirectly with some ROS packages. It was used only to obtain image from the web 
camera and to convert it to OpenCV [8] format. We used OpenCV (Open Computer Vision) library for the entire image 

can either continue running with or without humann interaction.

Fig. 1 Development Concept of the Rideable Autonomous mobile robot TAKAO 2
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processing part of this project. The library contains all kinds of image processing algorithms and some tools to help see the 
results, mainly windowing capabilities for displaying the processed image. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
3.  White line recognition 

 
The methods or algorithms used in this project are limited to different basic filters, thresholding, resizing and flipping, 

probabilistic hough transform and few other basic techniques. These kind of basic methods were used, because our knowledge 
about image processing is limited to the basics. OpenCV contains all of the necessary functionality needed by the algorithm 
used in Takao 2's white line recognition system. The original image is converted to gray scale and blurred a bit with a box blur 
filter to reduce the effect of the noise on filters used afterwards. The first real step is to create an average intensity mask. The 
mask is used to clear definitely non-white objects from the image, as white is the most intense color in the gray scale image. 
Everything in the image that is below the average should be of some other color, but some light colors might still be present in 
the image even after this mask has been used. To create the mask, first the average intensity of the image is calculated. After we 
have the result we use it for thresholding. Every pixel that is less intense than the average is set to zero and everything else is set 
to one. The second important step is to detect horizontal lines in the image using the horizontal sobel filter. The original image is 
first filtered once and the result is stored in a temporary variable. Then the original image is flipped over its horizontal axis and 
the sobel filter is used again. The flipped copy is restored to its original proportion (flipped over its horizontal axis again) and 
summed (combined) with the first sobel filtered image. Running sobel only once does not find all of the horizontal edges in the 
image. The filter is used twice, first on the original image and then on the flipped image to find all of the horizontal edges. After 
this the sobel filtered image is masked with the average intensity mask. Now we should have an image with some white blobs, 
and in case there are white lines in the original image they should be clearly visible. In this final phase we use probabilistic 
hough transform on the image to recognize the lines (straight edges) in the image. As all the lines in the image should be of high 
intensity, they are most likely white or really brightly colored lines that are practically white. The system does not actually 
detect white lines, it detects bright edges. The detected line coordinates are then used to determine whether the robot should stop 
or can it still keep on moving. When the lines are detected in the bottom of the image (when the lines are physically close) the 
robot was programmed to stop. Below are images of the process in the sequence, in which they are done in the white line 
recognition system. The average intensity mask and the sobel filtered image could be created in the opposite order or at the 
same time, because both of them use the original image, and the result would be exactly the same.  

NOTE: The original “original image” (Fig3. image 3) was corrupted and thus has been replace with an edited version of 
the result image (Fig3. image 7).  

Fig. 2 Rideable autonomous mobile robot TAKAO2 
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3. 1.  Considered methods 

Some other method were considered, but either they were too complicated or the results were not good or at best around 
the same as the current system. One of the tested methods was intensity mask using HSV color space. Unfortunately the HSV  

 
 
 
 
 
 

              
color space worked only as well as the gray scale intensity mask. The mask created when using HSV color space was at best 
almost identical to the one created in the gray scale. If instead of white lines, we had to recognize (for example) red lines or any 
other real color (hue), it would have been the choice for masking out unnecessary garbage from the image. Instead of sobel 
filter, laplacean filter and canny edge detection algorithms were considered. But they failed to produce good result, when the 
robot was moving moderately fast. It seems that the algorithms can only detect sharp edges and moving at the normal speed 
produced enough motion blur for the other two methods to miss some edges. Even the sobel filter had some problems with the 
speed first. If the camera would have been place further away from the ground, it seemed that laplacean filter and the canny 
edge detection algorithms would have produced good results. Some advanced methods such as haar-like features were 
considered too.  

 
3. 2.  Results 

The system was not tested excessively, but it seems to perform quite well. The testing done before the Tsukuba challenge 
included testing in sunlight, near shadows, in shade and indoors both in lit and unlit hallways. The test lines were also bit 
obstructed with leaves or other objects to make the lines non-continuous. The algorithm passed most of the test quite well. 
Sometimes the obstructed lines were not detected and we also got few false positives from sharp shadows in outdoor testing. In 
the Tsukuba challenge no false positives were detected. Unfortunately from the perspective of testing the system, there were 
only two white lines on the part of the track that the robot was able to run. Both of the lines were detected. The robot was able to 
run around 700m, which is roughly 100m better than last year. Last year the robot failed to recognize one white line and the 
robot was forced to forfeit. This year the electrical compass went haywire and the robot was unable to determine the direction it 
was heading to. 
 
4.  Kinect Controlled Robot 

The purpose of the second project was to create a gesture controllable robot [9]. Original intent was to control Takao 2, 

Fig. 3 Image processing of white line recognition Fig. 4 Different poses 
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but as the robot is a bit too big to be used for testing indoors alone and others students were still developing it a Roomba was 
used instead. 
 
4. 1.  Development Environment 

The development environment for this project is for most part the same as the white line recognition project's environment. 
But as image processing was no longer needed in this project. OpenNI was still used for getting the skeleton data from the 
Kinect. The robot used for this project was Roomba iRobot 500. This meant that we had to install the drivers required by the 
robot. These drivers can be used in C or C++ directly.  

 
4. 2.  Methods 

The robot is controlled with static poses. The method used to detect the poses is just comparing the skeleton joint 
coordinates relative to each other. For example if the hands' y-coordinate is greater than head's y-coordinate the hands are up. 
The poses used in the project are illustrated in Fig. 4. In the figure, Pose 1 is used to accelerate the robot. The robot accelerates 
gradually as long as Pose 1 is being recognized by the Kinect. Pose 2 is for stopping the robot. It sets the current speed to zero. 
The hands can be crossed in anyway the user wants to, as long as the hands’ x-coordinate is roughly the same as elbows’ x, and 
hands and elbows respectively have around the same y-coordinate. The robot can be turned left or right with the Pose 3. By 
placing one hand on the chest area and extending the other. By extending left arm the robot turns left relative to its heading, this 
works the same way when extending the right arm. Pose 4 is for deceleration. It is quite hard to use and a better pose should 
have been tough of. This pose requires you to touch your knees. As long as this pose is being recognized the robot decelerates. 
If the speed is zero, the robot has stopped because of deceleration or has been stopped with Pose 2, the robot starts to reverse 
(move backwards). 

 
4. 3.  Results 

The robot can be controlled using few different poses. The robot is accelerated by lifting both hands above the head, 
decelerated by putting both hands on knees, turning the robot with extending either right or left hand and placing the other hand 
on chest, and stopped by crossing hands. The poses are recognized quickly and quite reliably. 

 
5. Conclusions 

 
As for the result of the project, We think it went quite well. The lines were recognized most of the time and the number of 

false positives was low. We had some problems during the project, besides how to apply our image processing knowledge. 
Most of the other problems were either compatibility problems or source code management related problems. The 
compatibility problems were quite a nuisance in the beginning of the project and delayed the start of the project a bit. But most 
of them were solvable quite easily. The Kinect controlled robot project didn't go. The robot was supposed to be controlled with 
gestures, but in the end it was controlled with poses. The pose recognition works quite well. The poses are recognized quickly 
and reliably. The system doesn't have any safety features, so in case the user walks away from the kinect the robot might go out 
of control. This is because either the Kinect or the OpenNI driver for it tries to keep track of the user even when the user is not 
visible anymore. The system might recognize some poses, if the joint points of the non-existing user are aligned like in some 
pose. Overall I learned some new things and got to practice C++ again. The projects were fun and interesting. I want to play 
around with hardware more than ever. I will try to think of an interesting simplistic hardware project and buy the necessary 
components before returning to Finland(Koskimaa NIKO). 
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Preparation and characterization of surface passivation film  

of silicon solar cells by reactive sputtering method 
Hiroshi ITO* Yoshio KAWAMATA**, Masanori OHYAMA*** 

 
We have deposited the surface passivation film of silicon nitride by the reactive sputtering method 

including a hydrogen process gas. These SiN films were analyzed the optical properties of the refractive 
index and effective carrier life time and bonding characteristics of the atomic ratio. From this results, it was 
obtained that the refractive index was decreasing and the velocity of film deposition was increasing at the 
sputtering process included the hydrogen plasma. The atomic concentration of hydrogen in the SiN film was 
similar to the sample deposited by CVD method from the results of the SIMS depth profile. The effective 
carrier life time was increasing at the substrate temperature 350  in the film deposited condition. It is noted 
that the SiN:H surface passivation film by reactive hydrogen sputtering method would be developing the 
electric generation efficiency of silicon solar cells. 
 
(Keywords: silicon solar cell, passivation film, reactive sputtering, silicon nitride, carrier life time)  
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We have deposited the surface passivation fi lm of silicon nitride by the reactive sputtering method including a 

hydrogen process gas. These SiN fi lms were analyzed the optical properties of refractive index , eff ective carrier 

life time and bonding characteristics of atomic ratio. From these results, it was obtained that the refractive index 

was decreasing and the velocity of film deposition was increasing at the hydrogen mixed plasma. The atomic 

concentration of hydrogen in the SiN fi lm was similar to the sample deposited by CVD method from the SIMS 

depth profi le. The eff ective carrier life time was increasing at the substrate temperature up to 350℃. It is noted 

that the SiN:H surface passivation fi lm by reactive hydrogen sputtering method would be developing the electric 

generation effi  ciency of silicon solar cells.

Keywords : silicon solar cell, passivation fi lm, reactive sputtering, silicon nitride, carrier life time
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*, **, *** 
Development and Evaluation of Remote Monitoring System for the Single Elderly  

on the Basis of Their Lifestyle 
-A Trial of Social Implementation Project- 
Yuta YAMAGUCHI, Tetsuya KOBAYASHI, Hiroyuki AOKI 

Abstract: 
One of the serious problems Japan faces now is low birthrate and aging society. Varieties of remote 
monitoring system for single elderly and their family are developed by various vendors. Those are 
needed to be less stressful for elderly and provide useful information for family. This paper deals 
with a remote monitoring system which consists of door sensors and an Android tablet application. 
The system was developed as a trial of Social Implementation Project. It is necessary to test the 
system in actual environment to improve the quality. Therefore, after development, this system was 
tested at four single elderly's house as evaluation in actual environment. This paper shows the 
effectiveness and some problems which emerged from the result of evaluation. 
 (Keywords: social implementation, remote monitoring, physical condition estimation) 
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Abstract:
One of the serious problems Japan faces now is low birthrate and aging society. Varieties of remote monitoring 

system for single elderly and their family are developed by various vendors. Those are needed to be less 
stressful for elderly and provide useful information for family. This paper deals with a remote monitoring system 
which consists of door sensors and an Android tablet application. The system was developed as a trial of Social 
Implementation Project. It is necessary to test the system in actual environment to improve the quality. Therefore, 
after development, this system was tested at four single elderly's house as evaluation in actual environment. This 
paper shows the eff ectiveness and some problems which emerged from the result of evaluation.
Keywords : social implementation, remote monitoring, physical condition estimation
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生活習慣に応じた独居高齢者見守りシステムの開発と評価
―社会実装プロジェクトの一つの試み―

山口祐太*，小林哲也**，青木宏之***

Development and Evaluation of a Remote Monitoring System for the Single Elderly on the basis of Their Lifestyle
－A Trial of Social Implementation Project－

Yuta YAMAGUCHI，Tetsuya KOBAYASHI，Hiroyuki AOKI
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*, Ville Sillanpää***, **, **** 
Control of an Autonomous Mobile Robot Making Use of Kinect 

Hirosumi ISHIZUKA, Ville Sillanpää, Yuri NAKASATO, Hiroyuki AOKI 
Abstract: 
Human detect function is one of the most important function for autonomous system. Kinect sensor 
is possible to detect a person and measure a distance from the person easily.  Therefore, we try to 
build up an autonomous mobile robot system equipped with a Kinect sensor under the 
MATLAB/Simulink software development environment, which is very popular for Model Based 
Design method.  We developed 2 systems. “Human following system” and “Robot control using 
hand signal”. The systems were testing in Gym, Class room, Corridor.  We found this 2 system are 
“Safety” and “Can use anywhere in indoors” from experimental results.  We propose the system can 
be applied to “An assistant system for shopping”. 
Keywords: Kinect, Autonomous Mobile robot, hand signal 
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Abstract:
There have been various problems in the aged society. For example, a lack of labor force and nursing for the 
elderly are critical. So transportation and delivery robots have been developed in order to solve these problems. 
However, an autonomous vehicle robot, for example, is not aff ordable because it needs a costly sensor. Meanwhile, 
Microsoft sells a cheap sensor for a game controller. The sensor called“Kinect”can be used to detect and track 
human motions, measure the distance to the target. In this study, the Kinect sensor system is applied to a 
development of the autonomous vehicle robot. Through experiments conducted on campus, the system embedded 
with the Kinect sensor showed stable movement overall. Therefore, it is suggested that the system can be 
alternative to shopping support systems, especially for housewives with kids.
Keywords : Kinect, autonomous mobile robot, hand signal, human motion
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キネクトセンサーを活用した自律走行ロボットの制御
石塚裕澄*，ビレ シランパー**，中里優理***，青木宏之****

Control of an Autonomous Mobile Robot Making Use of Kinect

Hirosumi ISHIZUKA，Ville SILLANPÄÄ，Yuri NAKASATO，Hiroyuki AOKI
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Modeling and thermodynamics analysis of adsorption of  

copper, calcium and hydrogen ions to soil. 
Ryo SHOJI, Hiroki KURASAWA 

 
The amount of adsorption to soil particles should be changed with the soil solution pH 
and the concentration of the existing ions. The objectives of this study are to examine 
the influence of pH and competing ion on the copper adsorption to soil, and to examine 
the changes in the heat of adsorption of copper to soil under different pHs. The amount 
of copper adsorption to soil becomes smaller by the addition of calcium and decreasing 
the soil solution pH. The heat of adsorption on the pH4 is the largest among the heat of 
adsorption on three different pHs (pH4, 5, 6). 
 
Keywords : Van’t Hoff equation, heavy metal, adsorption isotherm, Soil Ligand Model 
(SLM), 
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The amount of adsorption to soil particles should be changed with the soil solution pH and the concentration 

of the co-existing ions. The objectives of this study are to examine the infl uence of pH and competing ion on the 

copper adsorption to soil, and to examine the changes in the heat of adsorption of copper to soil under diff erent 

pHs. The amount of copper adsorption to soil becomes smaller by the addition of calcium and decreasing in the 

soil solution pH. The heat of adsorption on the pH4 is the largest among the heat of adsorption on three diff erent 

pHs（pH4, 5, 6）.

Keywords : Van’t Hoff  equation, heavy metal, adsorption isotherm, Soil Ligand Model（SLM）,
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土壌粒子に対する銅イオン，カルシウムイオン並びに

水素イオンの競争吸着のモデリング及び熱力学的解析
庄司　良*，倉澤裕己**

Modeling and thermodynamics analysis of adsorption of copper,

calcium and hydrogen ions to soil.

Ryo SHOJI，Hiroki KURASAWA
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平成２４年度教員教育研究業績

1．研究論文・著作物・（著書・翻訳書等）
一般教育科一般教育科

戦後中小企業政策における組織化政策の変容－商工協同組合法改正問題を巡る議論を中心に

 （『市場史研究』第 32 号，2013.3，pp.1-23） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・浅野敬一浅野敬一

「中国科学技術政策史」 の試み （その 2）

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.12，pp.1-15） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・河村豊河村豊

微分積分  I  問題集

 （大日本図書 2013.2） ・・・・・・・・・・・・・・・新井一道，市川裕子市川裕子，碓氷久，齋藤純一，佐藤志保，高遠節夫

Comparative study of surface recombination in hexagonal GaN and ZnO surfaces

 （『Journal of Applied Physics』112，2012，pp.063509 1-7）

 ・・・・・・ Takeyoshi ONUMATakeyoshi ONUMA，Naoyuki SAKAI，Tatsuhiro IGAKI，Tomohiro YAMAGUCHI，Atsushi A.YAMAGUCHI，

Tohru HONDA

Learning a Foreign Language from a Busy Person's Perspective －Part 4: Grammar Foundation Completed after 18 Months－

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.12，pp.17-22） ・・・・・・・・・・・・・・・・ John GatesJohn Gates

Learning a Foreign Language from a Busy Person's Perspective －Part 5: Reading a Finnish Newspaper Article for the First Time－

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.1-4） ・・・・・・・・・・・・・・・・・ John GatesJohn Gates

言語文化論－ 「道」 に関する考察

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.17-26） ・・・・・・・・・・・・・・・・関根紳太郎関根紳太郎

Effects of shadowing on pronunciation

 （井上・神崎編 『21 世紀英語研究の諸相』，2012.9，開拓社，pp.240-251） ・・・・・・・・・・・・・・Tomoko HORITomoko HORI

「哲学的探求とは何か」 にかんする一考察－哲学教育の観点からー

 （ 『子どものための哲学教育研究（山田圭一編）』，千葉大学大学院人文社会科学研究科，千葉大学大学院人文社会科学研

究科研究プロジェクト報告書第 255 集，2013.2，pp.85-98）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・村瀬智之村瀬智之

商業誌における解説商業誌における解説

日本語版解説　先生のための手引き

 （ 『中学生からの対話する哲学教室』（シャロン・ケイ，ポール・トムソン著，河野哲也監訳）玉川大学出版会，2012.4，

pp.149-159）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・村瀬智之村瀬智之

翻訳 （共訳）

 （ 『中学生からの対話する哲学教室』（シャロン・ケイ，ポール・トムソン著，玉川大学出版部，2012.4，1 章，4 章，7

章，12 章の翻訳を担当）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・河野哲也監訳，安藤道夫，木原弘行，土屋陽介，松川絵里，村瀬智之村瀬智之訳

「ゲームで学ぶ倫理 ・ 道徳」

 （『臨床哲学のメチエ』ダリル・メイサー著，19 号，2012.7，15 章，20 章，24 章，31 章，36 章，41 章の翻訳を担当）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・紀平知樹，楠本瑶子，高木遼，辻明典，中川雅道，村瀬智之村瀬智之訳

Polynomial upper bounds on large and moderate deviations for diffeomorphisms with weak hyperbolic product structure

 （『Far East J Math Sci』）69（1）2012.pp.1-25 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Jin HatomotoJin Hatomoto

機械工学科機械工学科

自転車乗車時の加速度測定－非舗装路におけるタイヤ空気圧の影響－

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.12，pp.85-92） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南

自転車通行路におけるバリア調査－多摩川サイクリングロードの場合－

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.71-78） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南

A highly sensitive and temporal visualization system for gaseous ethanol with chemiluminescence enhancer

 （『Luminescence』20（5），2012.9-10，pp.328-333）

 ・・・・・・ Takahiro Arakawa，Eri Ando，Xin Wang，Kumiko Miyajima，Hiroyuki Kudo，Hirokazu SaitoHirokazu Saito，Tomoyo MitaniTomoyo Mitani，

Mitsuo TakahashiMitsuo Takahashi，Kohji Mitsubayashi

マイクロ領域における摩擦特性 （第 3 報 ： 摩擦形態の遷移過程）

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.59-64）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・福田勝己福田勝己，小林光男，鈴木健司，藺牟田桂，繁山航

材料評価のおはなし

 （一般財団法人日本規格協会，2013.3.） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・福田勝己福田勝己

二軸引張応力を負荷した培養神経細胞の損傷評価

 （『日本機械学会論文集Ａ編』2012，Vol.78，No.791，pp.1090-1099）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・中楯浩康，馬橋洋人，張月琳，角田陽角田陽，青村茂

固有振動モードを利用した微小部品整列機構の設計開発
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 （『日本機械学会論文集Ｃ編』2013，Vol.79，No.798，pp.203-214） ・・・・・・・・・舘野寿丈，角田陽角田陽，奥井公太郎

リフレッシュエアを周期的に導入する振動流による換気

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.12，pp.81-84）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・清水昭博清水昭博，佐藤正樹，清水優史，菅原路子

各種荷重下における歯付軸締結要素の力学特性評価

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.53-58）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・大塚仁，志村穣志村穣，峯尾一幸，平間隆之，黒崎茂

ローラチェーンの三次元有限要素応力解析と引張強度向上のための提案

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.12，pp.69-75） ・・・・・・・・・岩元翔太，志村穣志村穣，黒崎茂

Analysis of In-Plane Problems for an Isotropic Elastic Medium with Two Circular Inclusions

 （『Journal of Solid Mechanics and Materials Engineering』Vol.6，No.12，2012.12，pp.1072-1087）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Mutsumi MIYAGAWA，Takanobu TAMIYA，Jyo SHIMURAJyo SHIMURA，Takuo SUZUKI

Human-assisted virtual reality for a magnetic-haptic micromanipulation platform

 （『Microsystem Technologies』Vol.18，No.9-10，2012.6，pp.1407-1415）

 ・・・・・・・・・・・・ Moein Mehrtash，Mir Behrad Khamesee，Susumu TARAOSusumu TARAO，Naoaki TSUDA，Jen-Yuan Chang 

ハプティックインタフェースを利用した生体シミュレータの基礎研究－多自由度ペン型インタフェースの試作－

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.12，pp.77-80）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・多羅尾進多羅尾進，佐藤政哉，小泉岳大，齊藤浩一齊藤浩一

屋外自律走行ロボットの開発と実証実験

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.65-70） ・・・・・・・・・・・・多羅尾進多羅尾進，青木宏之青木宏之

変位拡大機構付一体型精密直動位置決めステージの開発

 （『マイクロメカトロニクス』56 巻（207）2012-12・2012，pp.22-31） ・・・・・・・・・堤博貴堤博貴，若槻哲平，吉村靖夫

Microsoft Share Point を用いた研究室におけるソーシャルネットワーキングとプロジェクトコラボレーションサイトの構築

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』44 巻（2）号，2012.pp.37-40） ・・・・・・・・・・・・Rauno ROUHONEN，堤博貴堤博貴

はんだの応力解析用構成モデルの調査と分類

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.12，pp.57-67） ・・・・・・・・・・・・林丈晴林丈晴，海老原理徳

電気工学科電気工学科

きちんとわかる電験三種基本テキスト改訂版

 （リックテレコム，2012.5）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・佐藤勝雄，土井淳土井淳，伊庭健二

多地域連系系統における風力発電連系可能量の評価モデルの検討

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』，第 44（1）号，2012.12，pp.99-106） ・・・・・・・・・・・・土井淳土井淳，安部清貴

FRIT 法の状態フィードバック制御への応用

 （『電気学会論文誌 C』132 巻 6 号，2012.6，pp.851-859）・・・・・・・・・松井義弘松井義弘，赤松駿一，木村知彦木村知彦，中野和司

零相電圧を利用した漏えい電流低減法の提案と検証

 （『電気学会論文誌 D』 132 巻，12 号，2012.12，pp.1141-1148） ・・・・・・・・・・・綾野秀樹綾野秀樹，佐藤優貴，松井義弘松井義弘

インバータが発生する伝導性ノイズの低減法とその評価システムの構築

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』44（1），2012.12，pp.107-112） ・・・・・・・・綾野秀樹綾野秀樹，佐藤優貴，松井義弘松井義弘

パワーエレクトロニクス実験の教材開発

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』44（2），2012.3，pp.79-84 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・綾野秀樹綾野秀樹

インバータの設計と応用

 （『システム LSI 設計技術者養成講座教本』福岡システム LSI カレッジ・財団法人 福岡県産業科学振興財団，2013.3）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・船渡寛人，伊東淳一，綾野秀樹綾野秀樹

非晶質炭化珪素薄膜の内部応力と膜破壊パターンの非線形解析

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.11，pp.93-97） ・・・・・・・・伊藤浩伊藤浩，川又由雄，大山昌憲

層状化合物半導体の作製と評価

 （『表面技術』第 63（7）号，2012，pp.462-464） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・伊藤浩伊藤浩

反応性スパッタリング法を用いた酸化シリコン膜の基板バイアスの影響

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.91-94） ・・・・・・・・・・・・・伊藤浩伊藤浩，川又由雄

ヒューマンインターフェースとしての視線検出と歯クリック音に関する一考察

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.95-104） ・・・・・・・・・・・舘泉雄治舘泉雄治，岡田竜太郎

INVESTIGATION OF GAZE DIRECTION AND TOOTH-CLICK SOUND AS A TOUCH-FREE HUMAN INTERFACES FOR 

SMARTPHONES

 （『ICIC Express Letters』Volume 7，Number 3（B），2013.3，pp.895–901） ・・・・・ Yuji TateizumiYuji Tateizumi，Ryutaro Okada

フォトリソグラフィを用いた MOEMS 技術の教材開発 - 第 2 報， マイクロ光電子デバイスの実現に向けた基礎特性の評価 -

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.85-90） ・・・・・・・・・・・・・新國広幸新國広幸，伊藤浩伊藤浩

Design Study of a Guided-Wave Optical Microphone with a Diaphragm

 （IEEE SEMSORS 2012，Taipei，Taiwan，2012.8）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Kazuya Murata，Hiroyuki NikkuniHiroyuki Nikkuni，Masashi Ohkawa，Takashi Sato
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電子工学科電子工学科

高専ブランド力向上をめざした広報活動 「東京高専ファンづくりプロジェクト」 の試み

 （『工学教育』第 61 巻・第 1号，2013.1，pp.184-189）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・大塚友彦大塚友彦

情報工学科情報工学科

ヘテロジニアスマルチホップ移動体無線通信の一検討

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（2）号，2013.3，pp.105-108） ・・・・・・・・・・・・・・・・・田中晶田中晶

スペクトル拡散を応用した長距離無線通信の研究

 （電子情報通信学会論文誌（B），Vol.J95-B，11，2012.11，pp.1491-1498）・・・・・・・・・・・滝澤尚也，土居信数土居信数

マイスター及び学生教育士制度による組み込みシステム開発人材育成

 （『工学教育』61 巻・1号，2013.1，pp.64-69） ・・・・・・・・松林勝志松林勝志，北越大輔北越大輔，鈴木雅人鈴木雅人，小坂敏文小坂敏文，吉本定伸吉本定伸

An Adaptation System in Unknown Environments Using a Mixture Probability Model and Clustering Distributions

 （『Journal of Advanced Computational Intelligence and Intelligent Informatics』16･6，2012.6，pp.733-740）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Uthai Phommasak，Daisuke KitakoshiDaisuke Kitakoshi，Hiroyuki Shioya

物質工学科物質工学科

Superconductive CaC6 prepared from fl exible graphite sheet

 （『Solid State Communications』152，2012.pp.767-770）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・R.Matsumoto，M.Nakajima，Y.Takano，Y.Mizoguchi，Noboru AkuzawaNoboru Akuzawa

Alkali metal-graphite intercalation compounds prepared from fl exible graphite sheet exhibiting high air stability and electrical conductivity

 （『Synthetic Metals』162，2012.pp.2149-2154） ・・・・・・ R.Matsumoto，M.Arakawa，H.Yoshida，Noboru AkuzawaNoboru Akuzawa

カーボンフィルムへの分子吸着と電気抵抗変化

 （『炭素』2013.No.257，pp.141-144）・・・・・・・・・・・・・・丸山和音，塩野杏奈，玉田耕治玉田耕治，阿久沢昇阿久沢昇，竹市力

脱気水の家庭分野への応用

 （『Material Technology』，Vol.31，No.2，2013.3，pp.31-38） ・・・・・・・・・・・・・・・・北折典之北折典之，松石早矢

Forword and Backward Extraction of Methylene Blue by using AOT/Isooctane Reversed Micellar Solution

 （『Separation Science and Technology』Vo.47，2012，pp.1957-1962）

 ・・・・・・・・・・・・・・Takumi KinugasaTakumi Kinugasa，Hiroshi Kashima，Sakura Kumeno，Shohei Tanaka，Yasuhiro Nishii

Improvement of thermal stability of gold nanoparticles by synergistic interligand interactions

 （『Chemistry Letters』41（7），2012.7，pp.708-710.）

 ・・・・・・・・・・・・・ Atsushi OKUMURA，Yoshitaka TSUCHIDO，Kou YAMADA，Kenji TODORI，Shigeru MACHIDAShigeru MACHIDA

Strained and Unstrained Macrocycles Composed of Carbazole and Butadiyne Units : Electronic State and Optical Properties

 （『The Journal of Organic Chemistry』77（10），2012.5，pp.4837-4841）

 ・・・・・・・・・・・・・ Tomohito IDE，Sho SAKAMOTO，Daisuke TAKEUCHI，Kohtaro OSAKADA，Shigeru MACHIDAShigeru MACHIDA

Dissolution Rate of Noble Metals for Electrochemical Recycle in Polymer Electrolyte Fuel Cells

 （『Electrochemistry』80（11），2012.11，pp.898-903）

 ・・・・・・・ Hidenobu ShiroishiHidenobu Shiroishi，Shinjiro Hayashi，Minoru Yonekawa，Ryo ShojiRyo Shoji，Itaru KatoItaru Kato，Masayuki Kunimatsu

NICA （non-ideal competitive adsorption） -Donnan model による銅のミカヅキモ生長阻害性に対する多摩川底質フミン酸の影響の解析

 （『水環境学会誌』36（1），2013.1，pp.1-9）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・庄司良庄司良，沖田尚久，中西弘貴

構造活性相関を用いた重金属の生態毒性の生物間の比較

 （『東京工業高等専門学校研究報告書』第 44（1）号，2012.12，pp.113-120） ・・・・・・・・庄司良庄司良，島袋将弥，高橋萌

加硫天然ゴムの架橋点の構造解析

 （『ネットワークポリマー』33（5），2012.5，pp.259-266）・・・・・・・河原成元，Oraphin Chaikumpollert，山本祥正山本祥正

Fabrication of a completely continuous nanomatrix channel and its proton conductivity

 （『Kautschuk Gummi Kunststoffe』，65（7-8），2012.7，pp.26-29）

 ・・・・・・・・・ Noriyuki Kado，Patjaree Suksawad，Keiichi Akabori，Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，Seiichi Kawahara

集束イオンビーム ・ 走査型電子顕微鏡を用いた EPDM パッキンの劣化解析

 （『成形加工』24（6），2012.6，pp.335-340）・・・・・・・・・・五野上美緒，中村勉，山本祥正山本祥正，大武義人，河原成元

天然ゴムを原料とするプロトン伝導性高分子電解質の創製

 （『高分子論文集』69（5），2012.5，pp.228-234）・・・・角紀行，Patjaree，Suksawad，赤堀敬一，山本祥正山本祥正，河原成元

Mechanical properties and cross-linking structure of cross-linked natural rubber

 （『Polymer Journal』44（8），2012.8，pp.772-777）

 ・・・・・・・・・・・・・・ Oraphin Chaikumpollert，Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，Krisda Suchiva，Seiichi Kawahara

Preparation and characterization of natural rubber with soft nanomatrix structure

 （『Colloid and Polymer Science』，290（14），2012.9，pp.1457-1462）

 ・・・・・・ Kenichiro Kosugi，Ratchaniwan Sutthangkul，Oraphin Chaikumpollert，Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，

Jitladda Sakdapipanich，Yoshinobu Isono，Seiichi Kawahara

Preparation and characterization of protein-free natural rubber

 （『Polymers for Advanced Technologies』，23（4），2012.4，pp.825-828）

 ・・・・・・ Oraphin Chaikumpollert，Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，Krisda Suchiva，Phan Trung Nghia，Seiichi Kawahara
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Protein-free natural rubber

 （『Colloid and Polymer Science』，290（4），2012.2，pp.331-338）

 ・・・・・・・・・・・・・・ Oraphin Chaikumpollert，Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，Krisda Suchiva，Seiichi Kawahara

2．学会における口頭発表
一般教育科一般教育科

読書コミュニティとしての英語多読サークル

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8.）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・竹田恒美竹田恒美

「新たな教育システムの構築と具体的な取り組みについて～東京高専の場合～ 「集え、 若きエンジニア ： All English サマースクール」

 （平成 24 年度高専機構主催関東信越地区教員研究集会，2012.9） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・竹田恒美竹田恒美

東京高専の魅力再発見！－ B 級キャンパスライフの実践報告－

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム　2012.8.29）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・古屋正俊古屋正俊

ポアソン分布のモデルについて

 （ワークショップ「効果的な統計及び数学教材の開発と利用」下関市立大学　2013.1）・・・・・・・・・・・市川裕子市川裕子

数学の授業における数学教員と専門学科教員の連携

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム科目間連携ワークショップ　2012.8） ・・・・・・・・・・・・・・・市川裕子市川裕子

中学生 ・ 高校生の英語学習における動機減退要因調査

 （第 38 回全国英語教育学会愛知研究大会，2012.8，pp.164-165） ・・・・・・・・・・・・・・占部昌蔵占部昌蔵，茅野潤一郎

高専学生の英語学習意欲減退の特徴－大学生と比較して－

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8，pp.25-26） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・占部昌蔵占部昌蔵

Incident Angle Resolved Cathodoluminescence Study of ZnO Single Crystals

 （The 39th International Symposium on Compound Semiconductors（ISCS 2012），2012.8）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・Takeyoshi ONUMATakeyoshi ONUMA，T.YAMAGUCHI，and T.HONDA

酸化ガリウムの CL スペクトルの温度依存性

 （秋季応用物理学会，2012.9）・・・・・・尾沼猛儀尾沼猛儀，藤岡秀平，山口智広，東脇正高，佐々木公平，増井建和，本田徹

ZnO 単結晶の電子線入射角度依存カソードルミネセンス測定

 （秋季応用物理学会，2012.9）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・尾沼猛儀尾沼猛儀，山口智広，本田徹

β -Ga2O3 結晶の偏光ラマンスペクトル

 （春季応用物理学会，2013.3）・・・・・・尾沼猛儀尾沼猛儀、藤岡秀平，山口智広，東脇正高，佐々木公平，増井建和，本田徹

海外および国内活字メディアの東日本大震災報道にみる対日イメージ研究

 （日本メディア英語学会第 2回年次大会，2012.10） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・関根紳太郎関根紳太郎

日本語コミュニケーション教育の開発ー東京高専の挑戦ー

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム教育研究活動発表会発表概要集，2012.8，電子版） ・・・・・・・・舩戸美智子舩戸美智子

第二言語スピーキングにおける発話流暢性 ： 日本人英語学習者による絵描写時の音声分析

 （第 26 回日本音声学会全国大会，2012.9，pp.280-281） ・・・・・・・・・・・・・・・・・堀智子堀智子，斉藤倫子他 8名

日本人英語学習者発話産出の繰り返しが流暢性に及ぼす影響 ： 英描写課題を通して

 （第 38 回全国英語教育学会愛知研究大会，2012.8，pp.73-78） ・・・・・・・・・・・・・斉藤倫子，堀智子堀智子，他 3名

英語のリズム構造－母語話者と日本人英語学習者の相違点と共通点

 （外国語教育メディア学会第 25 回全国研究大会，2012.8，pp.240-241） ・・・・・・・・・・・・・・森庸子，堀智子堀智子

英語プレゼン指導の持続的発展をめざした取組み

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8，p.357）・・・・・・・・・・・・・・・ 堀智子堀智子，小嶋徹也小嶋徹也（他 8名）

海外インターンシップとその事前研修の効果　学生の英語学習及び英語使用モチベーション ・ 異文化コミュニケーションへの態度への

変化から

 （第 36 回全国高等専門学校英語教育学会，2012.9，『第 36 回全国高等専門学校英語教育学会プログラム』p.4）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・樫村真由樫村真由

Overseas internships as a motivator for learning and using English for EFL college students

 （The 10th Asia TEFL International Conference，2012.10，The 10th Asia TEFOL International Conference Booklet，pp.245）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・Mayu KashimuraMayu Kashimura

創造性を育む哲学教育の基礎

 （ラウンドテーブル「子どもとともに哲学を」教育哲学会第 55 回大会，於早稲田大学，2012.9，）・・・・・・村瀬智之村瀬智之

小中学校での哲学対話教育の成果

 （ 哲学教育ワークショップ「小中学校における哲学教育と教員養成」の提題発表の一つ，日本哲学会第 71 回大会，於大

阪大学，2012.5）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・河野哲也，土屋陽介，村瀬智之村瀬智之

相互評価の可能性

 （ワークショップ「対話型哲学教育の効果測定と評価」，応用哲学会第四回年次研究大会，於千葉大学，2012.4）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・村瀬智之村瀬智之

機械工学科機械工学科

シリコーンゴムを利用した CFRP 成形実験
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 （『平成 24 年度塑性加工春季講演会迂遠論文集子』2012.6，pp.383-384）・・・・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南

Web 技術情報から見た CFRTP 成形加工技術調査

 （『平成 24 年度塑性加工春季講演会迂遠論文集子』2012.6，pp.385-386）・・・・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南

分解で学ぶ機能性材料

 （『平成 24 年度塑性加工春季講演会迂遠論文集子』2012.6，pp.387-388）・・・・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南

CFRP 製スマートフォン筐体の試作

 （『マイクロメカトロニクス学術講演会論文集』2012.9，pp.1-2） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南

CFRP 製チェーンスプロケットの試作と実走評価

 （『日本機械学会シンポジウム :スポーツ・アンド・ヒューマンダイナミクス講演論文集』2012.11，pp.144-149）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南

ゴムチューブ加圧によるカート用 CFRP サンドイッチ構造パイプの試作

 （『第 63 回塑性加工連合講演会講演論文集』2012.11，pp.275-276） ・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南，横関拓真

短繊維／連続繊維を組合せた CFRP 製スプロケットの試作

 （『第 63 回塑性加工連合講演会講演論文集』2012.11，pp.277-278） ・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南，川名拳豊

炭素繊維強化プラスチック成形における繊維 / 樹脂界面の観察

 （『第 63 回塑性加工連合講演会講演論文集』2012.11，pp.279-280） ・・・・・・・・・・・・・・・木村南木村南，亀山耕平

Transcutaneous vein imaging and venepuncture system for blood test

 （ RRiME-Pacifi c Rim Meeting on Electrochemical and Solid-state Science，222nd ECS meeting，2012.10，Honolulu，

PRiME2012 meeting abstract CD-ROM，#3561）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Hirokazu SaitoHirokazu Saito，Syuhei Yamamoto，Hiroyuki Takagi

採血支援のための静脈検出 ・ 穿刺システムに関する研究

 （ ライフサポート学会 第22回フロンティア講演会，2013.3，東京，ライフサポート学会 第22回フロンティア講演会予稿集，36）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・髙木寛之，香川亮太，細川聖，野川雅道，田中志信，山越憲一，齊藤浩一齊藤浩一

福祉車両用電動シートの動作制御に関する研究

 （ ライフサポート学会 第 22 回フロンティア講演会，2013.3，東京，ライフサポート学会 第 22 回フロンティア講演会

予稿集，113）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・高田翔丸，多羅尾進多羅尾進，齊藤浩一齊藤浩一

ハプ ティック技術を応用した磁気制御型採血シミュレータの試作

 （ ライフサポート学会 第 22 回フロンティア講演会，2013.3，東京，ライフサポート学会 第 22 回フロンティア講演会

予稿集，119）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・細川聖，高木寛之，多羅尾進多羅尾進，齊藤浩一齊藤浩一

採血支援のための静脈検出 ・ 穿刺システム

 （ 次世代センサ協議会 第二回次世代センサ研究発表会，2012.10，東京，第二回次世代センサ研究発表会講演予稿集，5）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・髙木寛之，細川聖，齊藤浩一齊藤浩一

採血支援システムの針制御機構に関する研究

 （ 生活生命支援医療福祉工学系学会連合大会 2012（ABML2012），2012.11，名古屋，生活生命支援医療福祉工学系学会連

合大会 2011 講演要旨集，58 5（CD-ROM 2GS2-5-6））

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・髙木寛之，香川亮太，細川聖，野川雅道，田中志信，山越憲一，齊藤浩一齊藤浩一

近赤外線を用いた採血支援のための静脈検出方法に関する基礎的検討

 （第 51 回日本生体医工学会大会，2012.5，福岡，生体医工学 50 suppl.1，221（O3-12-5））

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・髙木寛之，香川亮太，佐藤政哉，野川雅道，田中志信，山越憲一，齊藤浩一齊藤浩一

無痛採血針の加工のための冷凍チャックに関する研究

 （第 51 回日本生体医工学会大会，2012.5，福岡，生体医工学 50 suppl.1，221（O3-12-4））

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・香川亮太，髙木寛之，佐藤政哉，角田陽角田陽，齊藤浩一齊藤浩一

微小領域におけるトライボロジー特性

 （日本機械学会年次大会，2012.9，S115023） ・・・・・・・・・・福田勝己福田勝己，小林光男，鈴木健司，藺牟田桂，繁山航

ねじ締結体における荷重分布 （のこ歯ねじ山の場合）

 （日本設計工学会 2012 年度秋季大会研究発表講演会，2012.9，pp.214-217）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・斉藤久，小林光男，後藤芳樹，久保田義弘，福田勝己福田勝己，鈴木健司

高圧設備における圧力円筒ねじ端の荷重分布

 （日本設計工学会 2012 年度秋季大会研究発表講演会，2012.9，pp.120-123

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・芝崎達朗，萩谷佳大，小林光男，何建梅，後藤芳樹，福田勝己福田勝己

圧力円筒ねじ端の荷重分布 （テーパねじと平行ねじの比較）

 （日本設計工学会 2012 年度秋季大会研究発表講演会，2012.9，pp.142-143），

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・萩谷佳大，芝崎達朗，小林光男，何建梅，後藤芳樹，福田勝己福田勝己

Image Reconstruction of Defects 100mm deep within SN Sample using Inverse Problem Solving

 （2012 IEEE International Ultrasonics Symposium Proceedings，2012.10，pp.1726-1729）

 ・・・・・・・・・・・・・ Yoshihiro Nishimura，Takayuki Suzuki，Katsumi FukudaKatsumi Fukuda，Mugito Ishii， Naoya Saito

ねじ締結体の強度に及ぼす衝撃荷重の追加軸力 （非調質ボルトの場合）

 （第 56 回日本学術会議材料工学連合講演会，2012.10，pp.225-226）
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 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・小林光男，福田勝己福田勝己，櫻庭健一郎，白木尚人，後藤芳樹

微小領域における摩擦特性 （第 4 報）

 （第 56 回日本学術会議材料工学連合講演会，2012.10，pp.357-358）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・福田勝己福田勝己，小林光男，鈴木健司，藺牟田桂，繁山航

ねじ締結体の荷重分布に及ぼすナット高さの影響 （解析と実験の比較）

 （日本機械学会山梨講演会 2012，2012.10，pp.218-219）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・斉藤久，小林光男，何建梅，後藤芳樹，福田勝己福田勝己，鈴木健司

高圧設備における圧力円筒ねじ端の荷重分布 （続報）

 （日本機械学会山梨講演会 2012，2012.10，pp.214-215）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・芝崎達朗，萩谷佳大，小林光男，何建梅，後藤芳樹，福田勝己福田勝己

圧力円筒ねじ端の荷重分布 （テーパねじ構造における実験及び解析）

 （日本機械学会山梨講演会 2012，2012.10，pp.228-229） ・・・・萩谷佳大，吉田淳一，芝崎達朗，小林光男，福田勝己福田勝己

のこ歯ねじのかみ合いにおける荷重分布の解析

 （日本機械学会北陸信越支部第 50 期総会講演会，2013.3，No.1015）・・・・・斉藤久，小林光男，後藤芳樹，福田勝己福田勝己

圧力円筒テーパねじ端の荷重分布による設計への応用

 （日本機械学会北陸信越支部第 50 期総会講演会，2013.3，No.1017）・・・・萩谷佳大，小林光男，後藤芳樹，福田勝己福田勝己

ねじの締付けについて

 （日本機械学会北陸信越支部第 50 期総会講演会，2013.3，No.1018）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・小林光男，吉本拓郎，生野雅也，斉藤久，福田勝己福田勝己

フラーレン薄膜の機械的特性 （第 2 報）

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.207-208） ・・・・・・福田勝己福田勝己，小林光男，尾上順，梅宮涼

ナノインデンテーション法による薄膜のヤング率測定評価

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.217-218） ・・・・福田勝己福田勝己，小林光男，藺牟田桂，中山和樹

波動逆解析による内部欠陥の可視化システムの構築 （第 3 報）

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.289-290）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・福田勝己福田勝己，西村良弘，鈴木隆之，石井麦人，齋藤直也

擬似骨材料のトライボロジー特性

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.315-316） ・・・・・福田勝己福田勝己，小林光男，藺牟田桂，茂木創

微小領域におけるトライボロジー特性 （第 2 報）

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3），PP.323-324，

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・福田勝己福田勝己，小林光男，鈴木健司，藺牟田桂，繁山航

Ultrasonic Vibration Stage for Microbes Alignment

 （Proceedings of the 5th International Conference on Positioning Technology（ICPT2012），2012，pp.81-84），

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ T.Tateno，Akira KakutaAkira Kakuta，S.Tokudome，K.Okui

ひずみ及びひずみ速度に対する培養神経細胞 PC12 の衝撃耐性評価

 （日本機械学会バイオエンジニアリング講演会講演論文集，2012，CD-ROM）・・・馬橋洋人，中楯浩康，青村茂，角田陽角田陽

衝撃圧が内皮機能障害における透過性変化へ及ぼす影響

 （日本機械学会バイオエンジニアリング講演会講演論文集，2012，CD-ROM）・・・・赤沼賢，中楯浩康，青村茂，角田陽角田陽

堆積薄膜面の機械的特性評価

 （精密工学会春季大会学術講演論文集，2012，CD-ROM）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・関根優志，角田陽角田陽

異物検査のための振動を利用した粉体の操作

 （精密工学会春季大会学術講演論文集，2012，CD-ROM）・・・・・・・・・・・・・・・奥井公太郎，角田陽角田陽，舘野寿丈

微細形状による PC12 の樹状突起伸長方向制御

 （精密工学会春季大会学術講演論文集，2012，CD-ROM）・・・・・・・・・・・・舟木勇矢，角田陽角田陽，青村茂，中楯浩康

神経突起の伸長方向に対する衝撃ひずみ損傷評価

 （日本機械学会バイオフロンティア講演会講演論文集，2012，pp.11-12）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・金子由磨，福村洋平，中楯浩康，青村茂，角田陽角田陽

伸長方向に沿ったひずみによる軸索損傷評価

 （日本機械学会バイオエンジニアリング講演会講演論文集，2013，pp.21-22）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・福村洋平，金子由磨，中楯浩康，青村茂，角田陽角田陽

衝撃圧力の振幅及び持続時間が血管内皮透過性に与える影響

 （日本機械学会バイオエンジニアリング講演会講演論文集，2013，pp.23-24）・・犬塚功士，中楯浩康，青村茂，角田陽角田陽

異物検査のための振動を利用した粉体の操作 （第 2 報）

 （精密工学会春季大会学術講演論文集，2013，CD-ROM）・・・・・・・・・・・・・・・・徳留昌平，角田陽角田陽，舘野寿丈

異方性エッチングによる規則的マイクロテクスチャ面の創成 （第 2 報）

 （精密工学会春季大会学術講演論文集，2013，CD-ROM）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・市橋健吾，角田陽角田陽

光合成型燃料電池の性能向上に関する研究

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会論文集，2013，pp.333-334） ・・・・・・・・角田陽角田陽，宿谷篤志，舘野寿丈

微生物燃料電池の長期発電のための超音波による電極振動に関する研究

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会論文集，2013，pp.335-336） ・・・・・・・・舘野寿丈，角田陽角田陽，高橋潤一
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呼気 ・ 吸気のツインピストンを用いた間欠振動流による生体外換気実験

 （日本機械学会第 25 回バイオエンジニアリング講演会講演論文集，2013.1，pp.611-612）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・内田敦士，清水昭博清水昭博，清水優史，菅原路子

円周方向溝付管内における間欠振動流の可視化と流れ解析

 （日本機械学会第 25 回バイオエンジニアリング講演会講演論文集，2013.1，pp.613-614）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・高島綾太，清水昭博清水昭博，清水優史，菅原路子

各種荷重下における歯付軸締結要素の力学特性評価

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.189-190）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・大塚仁，志村穣志村穣，峯尾一幸，平間隆之，黒崎茂

曲げモーメントを受ける各種重ね合わせ接着継手の強度特性

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.195-196） ・・・・・・志村穣志村穣，佐藤直季，黒崎茂，宮川睦巳

ピエゾフィルムを用いた欠陥検出に関する研究

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.287-288）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・髙松歩未，有田克也，西村大希，黒崎茂，志村穣志村穣

ピエゾフィルムを用いた組み合わせ荷重下における静ひずみ測定

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.295-296） ・・・・・・・・・・・有田克也，黒崎茂，志村穣志村穣

各種耐震補強金物部材の力学特性および接合性能評価

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会，2013.3，pp.297-298）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・佐藤善輝，志村穣志村穣，峯尾一幸，平間隆之，鈴木拓雄

各種耐震補強金物部材の力学特性および接合性能評価

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会，2012.12，pp.80-81） ・・・・・・・・・・・・・・佐藤善輝，志村穣志村穣

ピエゾフィルムを用いた欠陥検出に関する研究

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会，2012.12，pp.94-95） ・・・・・・・・・・・・・・髙松歩未，志村穣志村穣

ピエゾフィルムを用いたひずみ分布測定法－フィルム接触子電極形状の開発－

 （山梨講演会 2012，2012.10，pp.190-191） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・西村大希，黒崎茂，志村穣志村穣

ピエゾフィルムを用いた組み合わせ荷重下における静ひずみ測定

 （山梨講演会 2012，2012.10，pp.192-193） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・有田克也，黒崎茂，志村穣志村穣

ねじりモーメントを受ける歯付軸締結要素の力学特性の検討

 （山梨講演会 2012，2012.10，pp.208-209） ・・・・・・・・・・・・・大塚仁，志村穣志村穣，黒崎茂，峯尾一幸，平間隆之

多層偏心円形介在物が存在する媒体に各種面外荷重が作用する問題の解析

 （日本機械学会 M&M2012 カンファレンス，2012.9，CD-ROM（No.12-5 GS47））

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・宮川睦巳，鈴木拓雄，田宮高信，志村穣志村穣

接合部に波型形状およびスカーフ角度を有する突き合わせ接着継手の引張強度特性

 （日本機械学会 2012 年度年次大会，2012.9，DVD-ROM（No.12-1 J045032））・・・志村穣志村穣，川瀬遥平，黒崎茂，宮川睦巳

精密位置決め用複合板ばね機構について

 （2012 年度マイクロメカトロニクス学術講演会，2012.9，pp.31-34） ・・・・・志村穣志村穣，小堀敏男，臼田孝，吉村靖夫

微視組織の異方性を考慮した弾性体の FEM 解析

 （第 31 回数理科学講演会，2012.8，pp.51-52） ・・・・・・・・・上原真大，鈴木拓雄，田宮高信，宮川睦巳，志村穣志村穣

応力勾配が応力解放法に及ぼす影響に関する研究

 （第 31 回数理科学講演会，2012.8，pp.53-54） ・・・・・・・・・山口康介，鈴木拓雄，田宮高信，宮川睦巳，志村穣志村穣

ピエゾフィルムを用いたひずみ分布測定法 （フィルム接触子電極形状の開発）

 （日本非破壊検査協会平成 24 年度春季講演大会，2012.5，pp.163-164） ・・・・・・・・・西村大希，黒崎茂，志村穣志村穣

ピエゾフィルムを用いた組み合わせ荷重下における静ひずみ測定

 （日本非破壊検査協会平成 24 年度春季講演大会，2012.5，pp.165-166） ・・・・・・・・・有田克也，黒崎茂，志村穣志村穣

接合部に波型形状およびスカーフ角度を有する突き合わせ接着継手の強度特性に関する研究

 （日本設計工学会 2012 年度春季大会研究発表講演会，2012.5，pp.21-22） ・・・志村穣志村穣，川瀬遥平，黒崎茂，宮川睦巳

各種荷重下における歯付軸締結要素の力学特性に関する研究

 （日本設計工学会 2012 年度春季大会研究発表講演会，2012.5，pp.25-26）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・大塚仁，志村穣志村穣，黒崎茂，峯尾一幸，平間隆之

Development of Training Space with Visual Instruction for Crutch Walk

 （ 2012 ASME-ISPS/JSME-IIP Joint Int.Conf.on Micromechatronics for Information and Precision Equipment（MIPE2012），

2012.6，pp.23-25）

 ・・・・・・・・・・・・・・・Naoaki TSUDA，Kota TOMINAGA，Susumu TARAOSusumu TARAO，Yoshihiko NOMURA，Norihiko KATO

Simplifi ed measurement and visualization tool for crutch walk training

 （ Proceedings of 2012 IEEE/ASME Int.Conf.on Advanced Intelligent Mechatronics（AIM 2012），2012.7，pp.910-

915）

 ・・・・・・・・・・Naoaki TSUDA，Yuya SAKAI，Kosuke FUJI，Susumu TARAOSusumu TARAO，Norihiko KATO，Yoshihiko NOMURA

人搭乗型自律移動ロボットにおける基本制御システムの試作

 （日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会 '12 講演論文集，2012.5，2A2-U10）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・青木彬，大森実，佐々木理，多羅尾進多羅尾進
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重心移動機構を備えたツインロータ式小型ヘリコプタの試作

 （2012 年度マイクロメカトロニクス学術講演会講演論文集，2012.9，pp.3-4） ・・・・・・・・・及川峻尚，多羅尾進多羅尾進

サービスロボットの実用化および新たな実践的エンジニア育成に向けた 「社会実装インターン」 の試行

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム教育研究活動発表会発表概要，2012.8，）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・多羅尾進多羅尾進，浅野敬一浅野敬一，青木宏之青木宏之，北越大輔北越大輔，齊藤浩一齊藤浩一

サービスロボットの実用化および新たな実践的エンジニア育成に向けた 「社会実装インターン」 の取り組み

 （日本ロボット学会第 30 回記念学術講演会予稿集，2012.9，RSJ2012AC4L2-5）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・多羅尾進多羅尾進，浅野敬一浅野敬一，青木宏之青木宏之，北越大輔北越大輔，齊藤浩一齊藤浩一，野口健太郎野口健太郎

3 次元測域を念頭に置いた環境地図の作成と自己位置推定の試み

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，pp.76-77） ・・・・・・・・・・・山川史，多羅尾進多羅尾進

重心移動機構を備えたツインロータ式小型ヘリコプタに関する研究

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，pp.86-87） ・・・・・・・・・・及川峻尚，多羅尾進多羅尾進

全 6 自由度自走型モーションベース 2 号機の試作

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，pp.88-89） ・・・・・・・・・・清野大樹，多羅尾進多羅尾進

人搭乗型自律走行ロボットの試作と走行実験

 （第 13 回計測自動制御学会システムインテグレーション部門講演会論文集，2012.12，pp.2651-2654）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・青木彬，佐々木理，山川史，多羅尾進多羅尾進

屋外自立走行ロボット高尾 2 号の開発とつくばチャレンジ 2012 への参加

 （つくばチャレンジ 2012 シンポジウム参加レポート集，2013.1，pp.95-98）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ 多羅尾進多羅尾進，青木彬，佐々木理，山川史，コスキマー ニコ

3 次元測域による自律移動ロボット用 3D マップの作成と自己位置の推定

 （日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会講演前刷集，2013.3，pp.335-336）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・山川史，青木彬，佐々木理，多羅尾進多羅尾進

全 6 自由度自走型モーションベースを用いた力覚呈示に関する研究

 （日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会講演前刷集，2013.3，pp.353-354）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・清野大樹，多羅尾進多羅尾進

重心移動機構を備えたツインロータ式小型ヘリコプタ試作と飛行実験

 （日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会講演前刷集，2013.3，pp.365-366）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・及川峻尚，多羅尾進多羅尾進

ウェイポイント巡回型自律移動ロボットの目標地点に接近する一手法

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会講演論文集，2013.3，pp.129-130）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・佐々木理，青木彬，山川史，多羅尾進多羅尾進

灯油及びエタノールを代替燃料とした内燃機関の性能特性

 （日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会講演前刷集，2013.3，pp.495-496）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・青柳雄大，筒井健太郎筒井健太郎

LPG カセットを燃料とした小型バイクの試作

 （日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会講演前刷集，2013.3，pp.507-508）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・吉村賢人，筒井健太郎筒井健太郎

作動流体の可視化を目的とした教材用スターリングエンジンの製作

 （日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会講演前刷集，2013.3，pp.505-506）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・福田昌了，筒井健太郎筒井健太郎

Lcc 研究会事例研究調査報告公的耐用寿命の延命化について－その 3　耐用寿命の評価モデル

 （日本信頼性学会　第 25 回秋季信頼性シンポジウム，2012.11）・・・・・・・・・・・・・・・・・・喜多和喜多和，夏目武

Lcc 研究会事例研究調査報告公的耐用寿命の延命化について－その 2　耐用寿命と安全寿命

 （日本信頼性学会　第 20 回春季信頼性シンポジウム，2012.6） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・喜多和喜多和，夏目武

きさげ面の坪当たり計測のための簡易型画像計測システムの開発

 （精密工学会大会学術講演会講演論文集 Vol.2013 春季（CD − ROM），2012.3，Page.ROMBUNNO.A37）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・堤博貴堤博貴，福田勝己福田勝己，山岸敬登，磯部浩已

紙飛行機作りで学ぶ小学生向け工学教育の実践

 （日本産業技術教育学会　第 55 回　全国大会講演要旨集，2012.9，pp.124）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・堤博貴堤博貴，新國広幸新國広幸，北越大輔北越大輔，安田利貴安田利貴，三谷知世三谷知世

スクレーピング加工における加工力測定

 （マイクロメカトロニクス学術講演会講演論文集 Vol.2012，2012.9，pp.41-42） ・・・・・・・・藤本舜太朗，堤博貴堤博貴

負荷機構を有する水晶振動子式力センサの基礎的研究

 （マイクロメカトロニクス学術講演会講演論文集 Vol.2012，2012.9，pp.39-40） ・・・・・・・・・福山聖也，堤博貴堤博貴 

インチワーム式ピエゾステージの開発

 （マイクロメカトロニクス学術講演会講演論文集 Vol.2012，2012.9，pp.35-36） ・・・・・・・・・・村井優，堤博貴堤博貴

油圧式変位拡大機構を用いた位置決め装置の研究

 （マイクロメカトロニクス学術講演会講演論文集 Vol.2012，2012.9，pp.27-28） ・・・・・・・・・福山拓也，堤博貴堤博貴

圧電素子による X-Z 駆動機構を用いたインチワーム式ピエゾステージの開発
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 （精密工学会 2013 年度春季大会　第 20 回 学生会員卒業研究発表講演会高専論文集 2013.3）・・・・・村井優，堤博貴堤博貴

負荷機構を有する水晶振動子式力センサの特性評価

 （精密工学会 2013 年度春季大会　第 20 回 学生会員卒業研究発表講演会高専論文集 2013.3）・・・・福山聖也，堤博貴堤博貴

油圧式変位拡大機構を用いた位置決め装置の研究

 （精密工学会 2013 年度春季大会　第 20 回 学生会員卒業研究発表講演会高専論文集 2013.3）・・・・福山拓也，堤博貴堤博貴

自動きさげ盤の開発

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，pp.180-181） ・・・・・・・・・藤本舜太朗，堤博貴堤博貴

インチワーム （尺取虫） 式精密位置決めステージの開発

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，pp.182-183） ・・・・・・・・・・・村井優，堤博貴堤博貴

学科を越えた全新入生対象の機械系ものづくり実習としての自動車模型製作と滑走コンテスト

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム発表概要集，2012.8，pp.35）

 ・・・・・・・・・・・・・清水昭博清水昭博，角田陽角田陽，降矢司降矢司，鈴木塔二鈴木塔二，藤野宏藤野宏，中村源一郎中村源一郎，福田勝己福田勝己，志村穣志村穣，堤博貴堤博貴

廃棄自転車を用いた， 人が搭乗可能な電池駆動三輪車の開発に関する研究

 （第 24 回日本産業技術教育学会関東支部大会講演要旨集，2012.11，pp.49-50）・・・・・高橋和輝，林丈晴林丈晴，高橋良彦

簡単に使用できる時間依存型非弾性構成モデルの提案

 （第 24 回日本産業技術教育学会関東支部大会講演要旨集，2012.11，pp.53-54）・・・・・・・・・林丈晴林丈晴，海老原理徳

歯車に生じる応力の可視化教材の提案

 （第 24 回日本産業技術教育学会関東支部大会講演要旨集，2012.11，pp.55-56）・・・・・・・・・林丈晴林丈晴，海老原理徳

粘塑性 ・ クリープ分離モデルの陰的時間積分

 （日本機械学会関東支部第 19 期総会講演会講演論文集，2013.3，pp.263-264）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・林丈晴林丈晴，海老原理徳，渡邉裕彦，浅井竜彦

電気工学科電気工学科

『電磁波工学』 講義要目の調査研究　－ MIT 等他大学を比較して－

 （平成 24 年度高専教育フォーラム　教育研究活動発表概要集，2012.8，pp.327-328） ・・・・・・・・・・・・伊藤彰伊藤彰

FILT 法による平面回折格子からの電磁波散乱過渡応答

 （電気学会全国大会　講演論文集，2013.3，第一分冊　p.31）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・伊藤彰伊藤彰

多地域連系系統における風力発電連系可能量の評価モデルの検討

 （電気学会東京支部連合研究会学生研究発表会，2012.9，pp.3-9）・・・・・・・・・・ 安部清貴，土井淳土井淳（指導教員）

State Feedback Gain Tuning for Inverted Pendulum in Frequency Domain Using One-Shot Transient Response Data

 （ECTI-CON 2012，2012.5，No.1071）・・・・・・・・・・・・・ Yoshihiro MatsuiYoshihiro Matsui，Tomohiko KimuraTomohiko Kimura，Kazushi.Nakano

Tuning of PID Controller Added to State Feedback Control for Unstable Single-Input Multivariable Plants

 （SICE Annual Conference 2012，2012.9，pp.2222—2225） ・・・・・ Yoshihiro MatsuiYoshihiro Matsui，Hideki AyanoHideki Ayano，Kazushi.Nakano

Direct Multivariable PI Controller Tuning from Closed-Loop Response Data

 （AROB 18th '13，2013.1，pp.142-145） ・・・・・・・・・・・・・・ Yoshihiro MatsuiYoshihiro Matsui，Hideki AyanoHideki Ayano，Kazushi.Nakano

閉ループ昇温データを用いた半導体製造装置の周波数応答推定

 （『SICE 制御部門第 3回プラントモデリング・第 12 回適応学習制御合同シンポジウム資料』2012.4，pp.93-96）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・松井義弘松井義弘，木村知彦木村知彦，中野和司，田中雅人

閉ループ過渡応答データを用いた不安定系のための PID 調整

 （『平成 24 年電気学会電子・情報・システム部門大会』2012.9，pp.213-218）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・松井義弘松井義弘，赤松駿一，木村知彦木村知彦，中野和司

FRIT 法の多変数 PI 制御器調整への応用

 （『第 55 回自動制御連合講演会』2012.11，pp.791-796） ・・・・・・・・・・・・・・松井義弘松井義弘，綾野秀樹綾野秀樹，中野和司

模型用 DC モータを用いた PI 制御学習教材の開発

 （『第 55 回自動制御連合講演会』2012.11，pp.1035-1036） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・松井義弘松井義弘，綾野秀樹綾野秀樹

閉ループ過渡応答データを用いた共振機械系のための制御器調整

 （『電気学会制御研究会資料 CT-12-041』2012.12，pp.41-46）・・・・・・・・・・・・松井義弘松井義弘，綾野秀樹綾野秀樹，中野和司

張力 ・ 速度制御装置へのデータ駆動型制御器調整法の応用

 （『計測自動制御学会第 13 回制御部門大会』2013.3，PS-013）・・・・・・・・・・・・・・・・・赤松駿一，松井義弘松井義弘

アクロボックスの運動制御

 （『計測自動制御学会第 13 回制御部門大会』2013.3，PS-018）・・・・・・・・・・・・・・・・・松本成行，松井義弘松井義弘

対地コンデンサの位置と漏えい電流低減法の効果の関係

 （平成 24 年度電気学会産業応用部門大会，2012.8） ・・・・・・・・・・・・・・・・綾野秀樹綾野秀樹，佐藤優貴，松井義弘松井義弘

Evaluation of THD and Switching Loss for a New Single-phase 7-level Inverter，

 （ICEMS2012（International Conference on Electric Machines and Systems），2012.10）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Hideki AyanoHideki Ayano，Yoshihiro MatsuiYoshihiro Matsui

回生用補助 PWM 整流器に関する検討

 （平成 25 年度電気学会全国大会，2013.3） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・綾野秀樹綾野秀樹，松井義弘松井義弘

反応性スパッタリング法による Al2O3:H 薄膜の作製と評価

 （応用物理学会春季学術講演会，2013.3，29a-A4-5）・・・・・・・・・・・・・・・・・伊藤浩伊藤浩，川又由雄，大山昌憲
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低学年へのマイコン実習の導入—マイコンに関する体験型一貫教育に向けて—

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム 2012.8）・・・・・・・・・木村知彦木村知彦，新國広幸新國広幸，佐川正人佐川正人，羽鳥広範羽鳥広範，松岡敏松岡敏

東京高専における認証 VLAN の導入

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012，8.pp.53-536）・・・・・・・・・・・・・・・・・舘泉雄治舘泉雄治，溝口将吾溝口将吾

Investigation of Gaze Direction and Tooth-Click Sound as a Touch-Free uman Interface for Smartphones

 （ Seventh International Conference on Innovative Computing，Information and Control（ICICIC2012 Shanghai，

China），2012.11））

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Yuji TateizumiYuji Tateizumi，Ryutaro Okada

アーク電圧電流特性とその測定方法－開離アークの電圧電流計算に応用する立場から－

 （電子情報通信学会 機構デバイス研究会，2012.12，電子情報通信学会技術研究報告 機構デバイス，pp.1-6）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・須原啓一須原啓一

パラジウム電極間アークの電圧電流特性測定－開離電極を使用する方法による－

 （電子情報通信学会 機構デバイス研究会，2012.12，電子情報通信学会技術研究報告 機構デバイス，pp.21-25）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・鈴木貴和，須原啓一須原啓一

タングステン電極間アークの電圧電流特性と消滅特性の測定

 （電子情報通信学会 機構デバイス研究会，2013.1，電子情報通信学会技術研究報告 機構デバイス，pp.21-26）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・三島悠亮，須原啓一須原啓一

電子工学科電子工学科

学生の主体的学びを引き出すマイコンものづくり教育

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム教育研究発表概要集，2012.8，pp.49-50）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・青木宏之青木宏之，松岡敏松岡敏

Advanced Ridge Flux Analysis for Fingerprint Minutiae Detection

 （Proceedings of IAPR 21st International Conference on Pattern Recognition，2012.6，pp.1225-1228）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Tomohiko OhtsukaTomohiko Ohtsuka

相模原市教育委員会と連携した中学校理科教員研修の試み

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム教育研究活動報告会概要集，2012.8，pp.403-404）

 ・・・・・・ 大塚友彦大塚友彦，前段眞治前段眞治，尾沼猛儀尾沼猛儀，玉田耕治玉田耕治，永吉浩永吉浩，一戸隆久一戸隆久，西村亮西村亮，石井宏幸石井宏幸，庄司良庄司良，中川修中川修，津田潔津田潔，

雑賀章浩雑賀章浩，新田武父新田武父

拡張流線解析法による指紋特徴点検出

 （第 15 回画像の認識・理解シンポジウム論文集，2012.8，IS2-40） ・・・・・・・・・・・・・・井関正也，大塚友彦大塚友彦

境界点探索法による虹彩領域検出

 （第 15 回画像の認識・理解シンポジウム論文集，2012.8，IS3-47） ・・・・・・・・・・・・・・大貫量孝，大塚友彦大塚友彦

FPGA の有効性を実感させる比較教材の開発

 （日本工学教育協会第 60 回年次大会・工学教育研究講演会論文集，2012.8，pp.82-83） ・・・・・小池清之小池清之，谷津智之

国立科学博物館夏休みサイエンススクエアにおける傘ラジオ教室出展

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8，p.157）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・小池清之小池清之

東京高専電子工学分野における新入生向け専門導入教育の授業改善

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム教育研究活動発表概要集，PO-A05，2012.8，pp.297-298）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・一戸隆久一戸隆久，大塚友彦大塚友彦，加藤格加藤格，新田武父新田武父

RF マグネトロンスパッタ法を用いた銅アルミニウム酸化物系薄膜の作製

 （24th '12 SAS インテリジェントシンポジウム，H-9，2012.11）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・近藤朱美，野村文香，福田隆太，藤元淳，一戸隆久一戸隆久，正木進，小栗和也

金属／酸化物多層膜の形成と評価

 （第 60 回応用物理学会春季学術講演会，28p-F2-7，2013.3，p.06-163（1 頁分）） ・・・後藤佑太，羽場洋輔，一戸隆久一戸隆久

プラズマアシスト蒸着法を用いたモリブデン酸化物薄膜の形成

 （第 60 回応用物理学会春季学術講演会，30a-F2-4，2013.3，p.06-209（1 頁分）） ・・多田昂介，斉藤由希恵，一戸隆久一戸隆久

ポリシラザンを用いた結晶シリコン表面パッシベーション

 （応用物理学会　73 回応用物理学会学術講演会 2012.9） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・榊原裕章，永吉浩永吉浩

改良型光微生物太陽電池セル

 （73 回応用物理学会学術講演会 2012.9） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・新崎晃大，永吉浩永吉浩

複数センサ同時測定機能を持つ根の自動測定システム開発

 （第 37 回根の研究会 2012.11） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・永吉浩永吉浩，仁木輝緒，高橋三男高橋三男

改良型光合成微生物太陽電池セル

 （電気化学会創立 80 周年記念大会 2013.3） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・新崎晃大，永吉浩永吉浩

ポリシラザンを用いた結晶シリコン表面パッシベーションの研究

 （電気化学会創立 80 周年記念大会 2013.3） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・榊原裕章，永吉浩永吉浩

単結晶 Si ナノワイヤの形成と評価

 （電気化学会創立 80 周年記念大会 2013.3） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・青柳佑海人，永吉浩永吉浩

金属ナノ粒子による光増感太陽電池の効率向上に関する研究
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 （電気化学会創立 80 周年記念大会 2013.3） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・住村あさひ，永吉浩永吉浩

半導体に親しむ実験授業

 （24 年度全国高専教育フォーラム 2012.8） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・永吉浩永吉浩，小池清之小池清之

ポリシラザンを用いた結晶シリコン表面パッシベーションに関する研究

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会 2012.12，pp.166-167）・・・・・・・・・・・・・・榊原裕章，永吉浩永吉浩

光合成微生物太陽電池の研究

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会 2012.12，pp.164-165） ・・・・・・・・・・・・・・新崎晃大，永吉浩永吉浩

色素増感太陽電池における表面プラズモン効果の応用と高効率化に関する研究

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会 2012.12，pp.190-191） ・・・・・・・・・・・・・住村あさひ，永吉浩永吉浩

Si ナノ構造の形成と評価

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会 2012.12，pp.192-193） ・・・・・・・・・・・・・青柳佑海人，永吉浩永吉浩

Progress in Nanostructure Formation on Silicon Surfaces Using Pure Hydrogen Radical Etching Reaction

 （Workshop on Advanced Concepts in Silicon Based Photovoltaics，2012.6）・・・・・・・・・・ Hiroshi NagayoshiHiroshi Nagayoshi

Power Conditioner with Variable Switching Frequency Control for Thermoelectric Generator Systems

 （31th International Conference on Thermoelectrics 2012.7）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Hiroshi NagayoshiHiroshi Nagayoshi，Hiroshi.Maiwa，Takenobu.Kajikawa

Surface Texturing and Nano Structure Formation on Silicon Using Pure Hydrogen Radical Etching Reaction

 （Proceeding on 27th European Photovoltaic Solar Energy Conference and Exhibition，2012.pp.393-396）

 ・・・・・・ Hiroshi NagayoshiHiroshi Nagayoshi，Spyros Diplas，John Charies Walmsley，Niels Andersen，Arne Karlsson，Joachim 

Seland Graff and Alexander Ulyashin

Design of micro channel for controlling behavior of cells in vitro

 （Proc.16th World Multi-Conference on Systemics Cybernetics and Informatics，vol.2，pp.103-108，2012）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・F.Saito，S.Hashimoto，T.Ooshima，K.Oya，H.Fujie，Toshitaka YasudaToshitaka Yasuda

細胞移植用肝実質細胞が受けるせん断流による損傷

 （日本機械学会 第 25 回バイオエンジニアリング講演会，p.0711，2012）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・隅田竜秀，小原弘道，許懐哲，安田利貴安田利貴，松野直徒，絵野沢伸，水沼博

情報工学科情報工学科

猫 ・ カラス除けロボットの開発

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会，2012.12，pp.28-29） ・・齋藤和宏，小坂敏文小坂敏文，野口健太郎野口健太郎，吉本定伸吉本定伸

東京高専におけるくくり相当入試アンケート

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム発表概要集，2012.8，pp.391-392） ・・小坂敏文小坂敏文，三谷知世三谷知世，津田潔津田潔，大塚友彦大塚友彦

部分的正規分布に基づくパタン類別法による入試採点誤り検出の検討

 （信学技報データ工学研究会，2012.8，DE2012-17，pp.7-12）・・・・・・・・・・・・・・・・・鈴木雅人鈴木雅人，北越大輔北越大輔

採点ミス誤り自動検出による入試採点支援システムの開発

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会予稿集，2012.12，pp.22-23）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・市川詠一，鈴木雅人鈴木雅人，北越大輔北越大輔，西村亮西村亮

歪度最大基準に基づく特徴選択法による低品質手書き文字認識手法の検討

 （信学技報パターン・メディア理解研究会，2013.1，PRMU2012-110，pp.251-256）・・・鈴木雅人鈴木雅人，北越大輔北越大輔，松本章代

JohnsonSU 分布を用いた異字種パタン検出に関する一検討

 （情報処理学会第 75 回全国大会予稿集，2013.3，5C-1） ・・・・・・・・・・・・・・鈴木雅人鈴木雅人，北越大輔北越大輔，松本章代

JohnsonSU 分布を用いた手書き文字認識用識別関数の改良

 （電子情報通信学会 2013 年総合大会予稿集，2013.3，D-12-18）・・・・・・・・・・・鈴木雅人鈴木雅人，北越大輔北越大輔，松本章代

ヘテロジニアスマルチホップロボット制御無線通信の一検討

 （2012 年電子情報通信学会ソサイエティ大会（通信）講演論文集，2012.9，B-5-40，p.404） ・・・・・・・・・田中晶田中晶

ヘテロジニアスマルチホップロボット群制御無線通信の研究－身近な素材によるマルチホップ通信の応用－

 （電子情報通信学会アドホックネットワーク研究会技術研究報告，AN2012-74，2013.3，pp.137-142） ・・・・・田中晶田中晶

小学生に向けたインターネット講座の考案と実施

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，pp.26-27）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・門脇雄治，小林正崇，野崎博樹，安藤岬，木村鉄哉，林美友梨，田中晶田中晶，三谷知世三谷知世

完全相補系列を用いた電子透かし方式の音声信号への応用～時間領域における埋め込み～

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，pp.146-147）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・芦名遥風，小嶋徹也小嶋徹也，土居信教土居信教，田中晶田中晶

完全相補系列を用いたステガノグラフィ方式の音声信号への応用

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，pp.152-153）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・岡安滉平，小嶋徹也小嶋徹也，土居信教土居信教，田中晶田中晶

可視光通信を利用した省電力照明システムの開発

 （『情報処理学会第 75 回全国大会』，2013.3，pp.4-703-704）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ 田畑愛実，大川水緒，赤松駿一，Tan Tun Jie，小嶋徹也小嶋徹也，松林勝志松林勝志

Power Saving Lighting System with Visible Light Communication
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 （『The 2nd International Symposium on Technology for Sustainability（ISTS2012）』，2012.11，pp.497-500）

 ・・・・・・ Mio OKAWA，Megumi TABATA，Shunichi AKAMATSU，Tun Jie TAN，Tetsuya KOJIMATetsuya KOJIMA，Katsushi MATSUBAYASHIKatsushi MATSUBAYASHI

マイスター ・ 学生教育士認定による学習満足度の向上 （東京高専） －伸びこぼし防止による全体のレベルアップと高専プレゼンスの向上－

 （『九州沖縄地区国立高専教員研究集会講演資料』，2012.11，pp.1-9） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・松林勝志松林勝志

人事交流について

 （『平成 24 年度全国高専教育フォーラム教育研究活動発表概要集』，2012.8，pp.7-8） ・・・・・・・・・・・松林勝志松林勝志

組込みシステム開発マイスター育成プロジェクトを通した人材育成

 （『平成 24 年度全国高専教育フォーラム教育研究活動発表概要集』，2012.8，pp.7-8）

 ・・・・・・ 北越大輔北越大輔，野口健太郎野口健太郎，鈴木雅人鈴木雅人，吉本定伸吉本定伸，小坂敏文小坂敏文，土居信数土居信数，田中晶田中晶，小嶋徹也小嶋徹也，平尾友一平尾友一，西村亮西村亮，

松林勝志松林勝志

ENGLISH VOCABULARY LEARNING SUPPORT SYSTEM BASED ON STOCHASTIC WORD PROFICIENCY MODEL ESTIMATING 

ELUSIVE WORDS FOR STUDENTS

 （ Proceedings of the Second International Conference on Digital Enterprise and Information Systems，2013.3，

pp.12-20）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Daisuke Kitajima，Daisuke KitakoshiDaisuke Kitakoshi，Masato SuzukiMasato Suzuki

介護予防運動における強化学習ロボットの活用に関する検討

 （生命ソフトウェアシンポジウム 2012 予稿集，2012.11，G4-1）・・・・・・・・・・・岡野卓矢，北越大輔北越大輔，鈴木雅人鈴木雅人

苦手単語を推測する単語特徴量−習得モデルを用いた英単語学習法

 （生命ソフトウェアシンポジウム 2012 予稿集，2012.11，G4-2）・・・・・・・・・・・北島大資，北越大輔北越大輔，鈴木雅人鈴木雅人

On Information Hiding Technologies Based on Complete Complementary Codes

 （ 電子情報通信学会 2012 年度第 1 回マルチメディア情報ハイディング・エンリッチメント研究会，2012.7，vol.112，

no.129，pp.17-22）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Tetsuya KojimaTetsuya Kojima，Ryusuke Mayuzumi，Naoki Ohtani

2 次元相補系列を用いた電子透かしの回転攻撃耐性

 （ 電子情報通信学会 2012 年度第 2 回マルチメディア情報ハイディング・エンリッチメント研究会，2012.8，vol.112，

no.190，pp.17-22）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・貞末克也，松元隆博，鳥井秀幸，小嶋徹也小嶋徹也，松藤信哉

高専における情報理論教育のかたち

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・小嶋徹也小嶋徹也

東京高専における海外インターンシップ事業の報告

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8） ・・・・・・小嶋徹也小嶋徹也，青木宏之青木宏之，竹田恒美竹田恒美，村井三千男村井三千男，鈴木智之鈴木智之

An Improvement of Steganography Scheme Based on Complete Complementary Codes

 （2012 International Symposium on Information Theory and Its Applications，2012.10，pp.638-642）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Ryusuke Mayuzumi，Tetsuya KojimaTetsuya Kojima

Private and Blind Digital Fingerprinting Scheme Based upon Complete Complementary Codes

 （2012 International Symposium on Information Theory and Its Applications，2012.10，pp.806-810）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Tetsuya KojimaTetsuya Kojima，Naoki Ohtani

回転攻撃を考慮した電子透かしの高速化手法

 （第 14 回 IEEE 広島支部学生シンポジウム，2012.11，B-77，pp.507-508）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・貞末克也，松元隆博，鳥井秀幸，小嶋徹也小嶋徹也，松藤信哉

完全相補系列を用いた電子透かし方式の防災サイレンへの応用

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会，2012.12，pp.146-147） ・・・芦名遥風，小嶋徹也小嶋徹也，土居信数土居信数，田中晶田中晶

完全相補系列を用いたステガノグラフィ方式の防災システムへの応用

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会，2012.12，pp.152-153） ・・・岡安滉平，小嶋徹也小嶋徹也，土居信数土居信数，田中晶田中晶

情報理論の入口で何を教えるか？～高専における情報理論教育～

 （電子情報通信学会 2012 年度ソサイエティ大会 パネルセッション招待講演，2012.9，AP-1-2）・・・・・・・小嶋徹也小嶋徹也

完全相補系列系の情報ハイディングへの応用

 （山口大学理学部第 13 回理学部講演会招待講演，2012.11）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・小嶋徹也小嶋徹也

物質工学科物質工学科

Thermal and electrical properties of CaC6 along the ab-plane and c-axis

 （Carbon 2012（Krakow）2012.6） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・ R.Matsumoto，M.Nakajima，Noboru AkuzawaNoboru Akuzawa

Thermoelectric properties of graphite intercalation compounds and their Possibility for use as thermoelectric materials

 （Carbon2012（Krakow）2012.6）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・R.Matsumoto，Y.Okabe，Noboru AkuzawaNoboru Akuzawa

乱層構造炭素へのカリウムインターカレーションとステージング

 （日本学術振興会炭素材料第 117 委員会第 302 回研究会（東京）2012.7，117-302-B-3）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・阿久沢昇阿久沢昇，玉田耕治玉田耕治，松本里香，曽根田靖，押田京一

A unique hydrogen adsorption behavior of potassium-doped turbostratic carbons

 （7th Int.Conf.Surf.Coatings and Nanostr.Mater.（Prague）2012.9）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Noboru AkuzawaNoboru Akuzawa，R.Matsumoto，K.Oshida，Y.Soneda
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Resistance change of carbon fi lm by adsorption of molecules

 （7th Int.Conf.Surf.Coatings and Nanostr.Mater.（Prague）2012.9）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Noboru AkuzawaNoboru Akuzawa，Y.Gotoh，Koji TamadaKoji Tamada，T.Takeuchi

カリウム－黒鉛層間化合物の空気中安定化と電子輸送特性

 （日本学術振興会炭素材料第 117 委員会第 304 回研究会（東京）2012.11，117-304-B-1）

 ・・・・・・ 阿久沢昇阿久沢昇，後藤夢実，大和田夏美，玉田耕治玉田耕治，藤重正嗣，竹内健治，遠藤守信，松本里香，曽根田靖，竹市力

希薄なカリウムをインターカレーションしたグラファイトフィルムの電子輸送特性

 （第 39 回炭素材料学会年会（長野）2012.11）・・・・・・・・・後藤夢実，玉田耕治玉田耕治，阿久沢昇阿久沢昇，松本里香，曽根田靖

アルミナ溶融塩電解にともなうカソード黒鉛の電気抵抗率変化

 （第 39 回炭素材料学会年会（長野）2012.11）・・・栗原すみ香，玉田耕治玉田耕治，阿久沢昇阿久沢昇，高見俊宏，中村順一，岡本龍也

アルカリ金属－黒鉛層間化合物による水素吸着

 （第 39 回炭素材料学会年会（長野）2012.11）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・タンチャイシン，阿久沢昇阿久沢昇，玉田耕治玉田耕治，松本里香，曽根田靖，押田京一

層内圧力変動の解析による循環流動層の流動化状態の研究

 （第 18 回高専シンポジウム in 仙台 2013.1，pp.358）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・藤原由佳，石井宏幸石井宏幸

地元中学校との教育連携講座を通じた高専生の人間形成

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8，PO-A22）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・石井宏幸石井宏幸，阿久沢昇阿久沢昇，菊地章，雑賀章浩雑賀章浩，間瀬直子間瀬直子，佐々由紀子

フッ化水素酸を含まない金属の溶接に伴う変色部位の除去剤の開発

 （2012 年材料技術研究協会討論会，2012.12，2B-02） ・・・・・・・・・・・・・・・松石早矢，北折典之北折典之，大西則彦

純水の直接電気分解法によるオゾン生成における電極材料の評価

 （2012 年技術研究協会討論会，2012.12，2B-03） ・・・・・・・・・・・・・・・・・吉岡里紗，松石早矢，北折典之北折典之

小型オゾン水生成装置の陽極材料の検討

 （2012 年技術研究協会討論会，2012.12，2B-07） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・吉岡眞由子，北折典之北折典之

ケイ素に不純物を添加した焼結体の作製とその導電率の測定

 （2012 年技術研究協会討論会，2012.12，2B-08） ・・・・・・・・・・・外﨑勇太朗，松石早矢，北折典之北折典之，大西則彦

導電性ダイヤモンド電極を用いた小型オゾン水生成装置の開発 （7）

 （第 36 回電解技術討論会－ソーダ工業技術討論会，2012.10，pp.9-12）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・吉岡眞由子，松石早矢，北折典之北折典之，平尾和宏，宇野雅晴，錦善則

小型弱酸性電解水生成装置の開発

 （日本防菌防黴学会第 39 回年次大会，2012.9，12Aa-07）・・・・・・・・・前田菜花，北折典之北折典之，関戸広太，大西則彦

塩化セチルトリメチルアンモニウムによる酸性アゾ染料の抽出機構

 （第 15 回化学工学会学生発表会，2013.3） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・大田杏，西井靖博，衣笠巧衣笠巧

ミキサーセトラー塔を用いたリゾチームの逆ミセル抽出

 （第 15 回化学工学会学生発表会，2013.3） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・高橋浩二郎，西井靖博，衣笠巧衣笠巧

A Self-Consistent Iterative Calculation for the two Species of Charged Bosons Related to the Nuclear reaction in Solids

 （The 17th International Conference on Cold Fusion，2012.8，Korea） ・・・・・・・・・・・ Ken-ichi TSUCHIYAKen-ichi TSUCHIYA

The quantum states of the system including two species of charged bosons in ion trap I

 （The 13th Meeting of Japan CF Research Society，2012.12，Nagoya）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Ken-ichi TSUCHIYAKen-ichi TSUCHIYA，Soichiro ASAMI，Shinnosuke KIKUCHI

The quantum states of the system including two species of charged bosons in ion trap Ⅱ

 （The 13th Meeting of Japan CF Research Society，2012.12，Nagoya）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Shinnosuke KIKUCHI，Soichiro ASAMI，Ken-ichi TSUCHIYAKen-ichi TSUCHIYA

C60 含有金ナノ粒子の作製と基礎物性の評価

 （第 16 回液晶化学研究会シンポジウム，2012.5，P-15（予稿集 P25））

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・吉澤大輔，西岡彩美，石川善恵，楠瀬尚史，舟橋正浩，町田茂町田茂

高耐熱性金ナノ粒子の粒径増大

 （日本化学会第 93 春季年会講演予稿集 DVD-ROM，2013.3，2A6-31） ・・奥村篤，土戸良高，山田紘，都鳥顕司，町田茂町田茂

細胞性粘菌 Dictyostellium discoideum を用いた金属バイオアッセイにおけるプロテオーム解析

 （化学工学会横浜大会講演要旨集，2012.8，p141）・・・・・・・・・・・・・・・・・栗原康司，伊藤篤子伊藤篤子，三谷知世三谷知世

阻害物質共存下における亜ヒ酸およびヒ酸の吸着特性

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会要旨集，2012.12，p114） ・・・・平敬史，三谷知世三谷知世，柳田友隆，江耀宗

PTC 水中ヒーターへのカルシウム成分の析出

 （第 18 回高専シンポジウム講演要旨集，2013.1，A-14） ・・・・・・・・・・・畠諒英，三谷知世三谷知世，牧野誠二，安藤磐

生活環境中における NO2 曝露に関する研究

 （第 18 回高専シンポジウム講演要旨集，2013.1，F-09） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・栗原康司，三谷知世三谷知世

鉄系吸着剤の亜ヒ酸およびヒ酸除去特性

 （第 18 回高専シンポジウム講演要旨集，2012.12，F-10）・・・・・・・・・・・平敬史，三谷知世三谷知世，柳田友隆，江耀宗

東京高専物質工学科の行った小学生を対象とした講座の紹介

 （第 18 回高専シンポジウム講演要旨集，2012.12，G-10）・・・・・・・・・・上田恭維，雑賀章浩雑賀章浩，菊地章，三谷知世三谷知世
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アワビの陸上人工養殖における汚染物質除去に関する基礎研究

 （第 15 回化学工学会学生発表会研究発表講演要旨集，2013.3，D02）・・・・上田恭維，三谷知世三谷知世，平間隆之，峯尾一幸

競争的阻害物質共存における亜ヒ酸及びヒ酸の吸着挙動

 （第 15 回化学工学会学生発表会研究発表講演要旨集，2013.3，D16）・・・・・・平敬史，三谷知世三谷知世，柳田友隆，江耀宗

PTC 水中ヒーター連続稼働時におけるスケール成分析出に関する研究

 （第 15 回化学工学会学生発表会研究発表講演要旨集，2013.3，E18）・・・・・・畠諒英，三谷知世三谷知世，牧野誠二，安藤磐

Catalytic Hydrogenation of Heteroaromatic Polymers

 （「有機金属化学の最前線」講演会招待講演，札幌アスペンホテル，2012.11）・・・・・・・・・・・・・ Yoko AoyamaYoko Aoyama

二枚貝類アカガイ Anadara （Scapharca） broughtonii におけるトロポミオシンアイソフォームの解析

 （第 65 回動物学会関東支部大会，東京工業大学，2013.3） ・・・・・・・・・・・・足立成美，藤ノ木正勝，伊藤篤子伊藤篤子

マガキより検出した Crassostrea gigas における新規トロポミオシンアイソフォームについて

 （第 85 回日本生化学会大会，福岡，2012.12.） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・伊藤篤子伊藤篤子，吉田薫，藤ノ木政勝

低学年学生を対象とした 「観る」 生物学実習の構築

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8） ・・・伊藤篤子伊藤篤子，城石英伸城石英伸，雑賀章浩雑賀章浩，石井宏幸石井宏幸，庄司良庄司良，三谷知世三谷知世

クロメート代替技術としての柿渋めっきの可能性

 （第 10 回全国高専テクノフォーラム，2012.8，pp.46）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・庄司良庄司良，新井傑也

創造性を育てる PBL （Project Based Learning） 型導入教育

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8，PO_A02）

 ・・・・・・ 阿久沢昇阿久沢昇，石井宏幸石井宏幸，北折典之北折典之，高橋三男高橋三男，町田茂町田茂，三谷知世三谷知世，衣笠巧衣笠巧，土屋賢一土屋賢一，庄司良庄司良，城石英伸城石英伸，

中川修中川修，伊藤篤子伊藤篤子，山本祥正山本祥正，中野雅之中野雅之

植物の根組織並びに土壌粒子に対する銅イオンとカルシウムイオンおよび水素イオンの競争吸着のモデリング Biotic Ligand Model に

よる吸着等温モデルの応用

 （日本土壌肥料学会 2012 年度鳥取大会，2012.9，pp.11-12） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・倉澤祐己，庄司良庄司良

環境試料等生態毒性試験の簡便化と環境教育用教材開発

 （イノベーション・ジャパン 2012 －大学見本市，2012.9，pp.27）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・庄司良庄司良

NiCA-Donnan Model を用いた生成環境の異なるフミン酸の銅結合挙動の相違

 （日本腐食物質学会第 28 回講演会，2012.11，pp.39-40）・・・・・・・・・・・黒川輝，沖田尚久，中西弘貴，庄司良庄司良

Changes in toxicity of the leachate from the residues by low-temperature pyrolysis of industrial wastes

 （SETAC North America 33rd annual meeting，2012.11，pp.47） ・・・・・・・・・・・・・・・・ N.Ota，Ryo ShojiRyo Shoji

Effects of humic substances extracted from river sediments and soils on the algal growth inhibition induced by copper ecotoxicity

 （SETAC North America 33rd annual meeting，2012.11，pp.59） ・・・H.Kurokawa，H.Nakanishi，N.Okita，Ryo ShojiRyo Shoji

土壌粒子に対する銅イオンとカルシウムイオン並びに水素イオンの競争吸着のモデリング

 （2012 年度日本土壌肥料学会関東支部大会，2012.12，pp.11） ・・・・・・・・・・・・・・・・・倉澤祐己，庄司良庄司良

構造活性相関と生物種間の比較による重金属の生態毒性の解析

 （第 4回大学コンソーシアム八王子学生発表会，2012.12，pp.122-123） ・・・・・・・・・・・・・島袋将弥，庄司良庄司良

水生生物に対する金属毒性の pH による相違

 （第 18 回高専シンポジウム in 仙台，2013.1） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・島袋将弥，庄司良庄司良

重金属を使用する低コスト型燃料電池並びに太陽電池の環境安全性の評価

 （第 15 回化学工学学生発表会，2013.3，pp.55）・・・・・・・・・・・・・・・白坂亮，太田直人，島袋将弥，庄司良庄司良

Toxicity of leachates from waste rubber tires and road dusts

 （3rd Thailand-Japan Rubber Symposium，2013.3，pp.138-139）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・Hiroki Kurasawa，Yusuke Takigami，Koichi Asano，Ryo ShojiRyo Shoji

各種燃料電池並びに微生物燃料電池の環境影響評価

 （電気化学会創立 80 周年記念大会，2013.3，1F27） ・・・・・・・・・・・・・・・・・佐藤侑男，太田直人，庄司良庄司良

専攻科生の英語プレゼンテーション力強化への取り組み

 （H24 年度全国高専教育フォーラム，2012.08）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ 城石英伸城石英伸，関根紳太郎関根紳太郎，Gates John WadeGates John Wade，庄司良庄司良，町田茂町田茂，三谷知世三谷知世

ソリューションプラズマ法による白金合金担持カーボン触媒の合成

 （第 110 回触媒討論会（P074），2012.09）・・・・・・・・・・・・・・・・加藤拓海，城石英伸城石英伸，中島達朗，松田直樹

Electrochemical Oxidation of Ammonia by Multi-Walled Carbon Nanotubes-Supported Pt-Core/Ir-Shell and Pt-Core/Pd-Shell 

Nanoparticles

 （Prime 2012（62），2012.10）・・・・・・・・・・・・ S.Morita，S.Azuma，Hidenobu ShiroishiHidenobu Shiroishi，M.Yonekawa，K.Nagai

A Study of Photochemical Proton Reduction and Oxidation of Water Using Pb2Ru2O7- δ Synthesized by Neutralization Method

 （Prime 2012（63），2012.10）・・・・・・・・・・・・・ S.Hanyu，Hidenobu ShiroishiHidenobu Shiroishi，T.Hatai，Y.Ayato，J.Kuwano

Performance of Proton Conductive Intermediate Temperature Fuel Cell Using ZrO2-1.6P2O5 Electrolyte with 1% CO-H2 and Methanol as Fuels

 （ Prime 2012（64），2012.10）・・ Y.Houshi，M.Yonekawa，Hidenobu ShiroishiHidenobu Shiroishi，M.Kunimatsu，K.Matsushima，Y.Ayato，

M.Saito，J.Kuwano

コアシェル型金属微粒子担持 MWCNT によるアンモニアの電気化学的酸化

 （第 5回新電極触媒シンポジウム &宿泊セミナー，2012.10） ・・・・・・・・・・・・森田聖太郎，城石英伸城石英伸，米川穣

COD の少量 ・ 迅速定量法の開発とバイオ光電池を用いた下水処理
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 （化学工学会学生大会，2013.03） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・野崎拓弥，堀口元規，小林昌広，城石英伸城石英伸

中温域プロトン導電型燃料電池における ZrO2-yP2O5 電解質の薄膜化と一酸化炭素の供給時の発電メカニズム

 （電気化学会創立 80 周年記念大会（1F28），2013.3）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・安藤慶介，法師優紀，城石英伸城石英伸，粛藤守弘，山際清史，綾戸勇輔，桑野潤

コアシェル型貴金属微粒子担持多層カーボンナノチューブによるアンモニアの電気的酸化（2）

 （電気化学会創立 80 周年記念大会（1F29），2013.3）・・・・・・工藤瑛士，森田聖太郎，城石英伸城石英伸，米川穣，長井圭治

固体高分子形燃料電池用鉄コバルト担持多層カーボンナノチューブ酸素還元触媒能の向上

 （電気化学会創立 80 周年記念大会（1F30），2013.3）・・・・・・ ･高橋勝國，城石英伸城石英伸，驚藤守弘，米川穣，長井圭治

中和法によって合成した Pb2Ru2O7- δを用いた光化学的水の酸化ならびにプロトン還元能の研究（2）

 （電気化学会創立 80 周年記念大会（1F31），2013.3）・・羽生真也，城石英伸城石英伸，山際清史，畑井健雄，綾戸勇輔，桑野潤

Synthesis of Star-Shaped Polymer with Isotactic PMMA Arms via Isotactic Block Copolymer of Methyl Methacrylate and 2- （Vinyloxy）

ethyl Methacrylate

 （3rd Thailand-Japan Rubber Symposium，Hachioji，Tokyo，2013.3，pp128-129）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・Minoru Endo，Osamu NAKAGAWAOsamu NAKAGAWA

ナノマトリックスチャネル構造を有するプロトン伝導性高分子電解質膜の調製

 （日本ゴム協会 2012 年年次大会，2012.5，講演予稿集 pp.88）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ 角紀行，Patjaree Suksawad，赤堀敬一，山本祥正山本祥正，河原成元

ナノマトリックスチャネル構造を有するプロトン伝導性高分子電解質膜の調製

 （第 61 回高分子学会年次大会，2012.5，講演予稿集 3Pc053） ・・・ 角紀行，Patjaree Suksawad，山本祥正山本祥正，河原成元

カーボンブラック配合加硫天然ゴムのモルフォロジーと物性

 （平成 24 年度繊維学会年次大会，2012.6，講演予稿集 pp.211）

 ・・・・・・ 山本祥正山本祥正，河原成元，浅野敦志，岩井智昭，北居寿章，北川直之，倉本直明，齊藤武徳，竹中克彦，富永洋一，

西谷要介，原英俊，渡辺訓江

水プロセスにおける陽極酸化反応による天然ゴムの臭素化

 （第 61 回高分子討論会，2012.9，講演予稿集 3D07） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・山本祥正山本祥正，河原成元

Preparation of polymer electrolyte membrane with nanomatrix channel prepared by sulfonation of natural rubber grafted with polystyrene

 （10th Fall Rubber Colloquium，2012.11，Abstract pp.65）

 ・・・・・・・・・ Noriyuki Kado，Patjaree Suksawad，Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，Keiichi Akabori，Seiichi Kawahara

水反応系での陽極酸化反応による天然ゴムの臭素化

 （『第 24 回日本ゴム協会エラストマー討論会』，2012.11，講演予稿集 pp.121） ・・・・・・・・・山本祥正山本祥正，河原成元

Bromination of natural rubber by anodic oxidation in water process

 （The 28th International Conference of Polymer Processing Society，2012.12，Abstract pp.667）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，Seiichi Kawahara

Bromination of natural rubber and incorporation of phenyl group by Suzuki Miyaura Cross-coupling Reaction

 （3rd Thailand-Japan Rubber Symposium，2013.3，Abstract pp.86）

 ・・・・・・・・・・・・・・・ Shintaro Shioyama，Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，Katsuhiko Takenaka，Seiichi Kawahara

ラマン分光の物質工学実験への導入

 （平成 24 年度全国高専教育フォーラム，2012.8） ・・・・・・・・・・・・中野雅之中野雅之，土屋賢一土屋賢一，高橋三男高橋三男，阿久沢昇阿久沢昇

3．その他
（1） 学位取得 ・ 学会賞 ・ 論文賞（1） 学位取得 ・ 学会賞 ・ 論文賞

博士論文 「knowing-how と傾向性－統一的理解とその意義－」（学位（博士（文学））取得，千葉大学，2012.9）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・村瀬智之村瀬智之

平成 24 年度 ライフサポート学会奨励賞　採血支援システムの針制御機構に関する研究

 （生活生命支援医療福祉工学系学会連合大会 2012，2012，11） ・・・・・・・・・・ 髙木寛之，齊藤浩一齊藤浩一（指導教員）

2013 年度専攻科特別研究発表会 第 4 セッション優秀賞

ピエゾフィルムを用いた組み合わせ荷重下における静ひずみ測定

 （専攻科特別研究発表会要旨集，2013.2）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・有田克也，志村穣志村穣

日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会 Best Presentation Award

3 次元測域による自律移動ロボット用 3D マップの作成と自己位置の推定

 （日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会講演前刷集，2013.3，pp.335-336）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・山川史，青木彬，佐々木理，多羅尾進多羅尾進

日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会 Best Presentation Award

重心移動機構を備えたツインロータ式小型ヘリコプタ試作と飛行実験

 （日本機械学会関東学生会第 52 回学生員卒業研究発表講演会講演前刷集，2013.3，pp.365-366）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・及川峻尚，多羅尾進多羅尾進

学会賞 ： 優秀発表賞受賞講演　部活動におけるマネージメント導入による運営

 （日本工学教育協会第 60 回年次大会工学教育研究講演会 2012.8，8-217） ・・・・・・・・・・・泉侃人，筒井健太郎筒井健太郎

平成 24 年電気学会全国大会優秀論文発表賞受賞　「電力流通における無効電力の価値評価手法」

 （平成 24 年電気学会全国大会，No.6-043，2012.3） ・・・・・・・・・・・・・・・・ 橋本拓郎，土井淳土井淳（指導教員）
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学会賞 ： 平成 23 年度　第 21 回日本工学教育協会賞 （論文 ・ 論説賞）

小さな失敗の積み重ねを経験させるものづくり教育の試み

 （日本工学教育協会，2012.8，工学教育 59 巻 1 号，2011，pp.93-99） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・小池清之小池清之

イマジンカップ 2012 選手指導

 （文部科学大臣表彰，2012.7）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・松林勝志松林勝志，小嶋徹也小嶋徹也

電子情報通信学会基礎 ・ 境界ソサイエティ編集活動感謝状

 （電子情報通信学会 2012 年度ソサイエティ大会，2012.9） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・小嶋徹也小嶋徹也

2012 年度材料技術研究会討論会口頭講演賞

フッ化水素酸を含まない金属の溶接に伴う変色部位の除去剤の開発

 （2012 年材料技術研究協会討論会，2012.12，2B-02） ・・・・・・・・・・・・・・・松石早矢，北折典之北折典之，大西則彦

（2） 科学研究費補助金 （研究実績報告書、 研究成果報告書） 等（2） 科学研究費補助金 （研究実績報告書、 研究成果報告書） 等

高専における教育の特色と高専生の気質を考慮した英語教材の開発と実用化

基盤研究（B）課題番号 22320116（平成 22 ～ 24 年度）

 ・・・・・・・・・・・武田淳，亀山太一，小澤志朗，村井三千男村井三千男，穴井孝義，青山晶子，大谷浩，西野達雄，森岡隆

窒化物半導体における表面再結合過程の解明と発光効率向上に向けた基礎研究

若手研究（B）課題番号 23760021（2011 年度～ 2012 年度）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・尾沼猛儀尾沼猛儀

部分双曲系の双曲構造とエルゴード的極限定理の関係

若手研究（B）課題番号 23740136（2011 年度～ 2012 年度）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・波止元仁波止元仁

蚊ロボットの実現を目指した無痛自動採血用の微細柔軟針の開発

研究実績報告書　基盤研究（B）課題番号 22360110（2010 年度〜 2012 年度） ・・・・・・・・齊藤浩一齊藤浩一，角田陽角田陽，多羅尾進多羅尾進

赤血球力学特性推定システム用せん断流れ場に関する研究

 （精密測定技術向上のための調査研究および研修事業，財団法人精密測定技術振興財団，2012.3）・・・・・・安田利貴安田利貴

データマイニングを用いた日本語構文自己再編モデルによる手書き文章自動認識の研究

研究実績報告書　基盤研究 (C) 課題番号 22500170（2013.3） ・・・・・・・・・・・・・・・鈴木雅人鈴木雅人，北越大輔北越大輔，松本章代

成績と授業評価データからなる満足度 ・ 習熟度関連性モデルを用いた学生への指導法提示

研究実績報告書　若手（B）課題番号 21700834（2012.5） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・北越大輔北越大輔

高性能なスペクトル拡散型電子透かしを防災サイレンに応用した防災無線システムの開発

基盤研究 (C) 課題番号 24510240（2012 年度～ 2014 年度） ・・・・・・・小嶋徹也小嶋徹也，松元隆博，吉本定伸吉本定伸，土居信数土居信数，田中晶田中晶

環境試料や化学物質の生態毒性試験の簡便化と環境教育のための教材開発

JST 研究成果展開事業 研究成果最適展開支援プログラム A-STEP フィージビリティスタディステージ探索タイプ課題平成 24

年度報告書（2013.3）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・庄司良庄司良

ナノマトリックスチャネルにおけるプロトン伝導の制御機構の解明」

若手研究 B，課題番号 24750227（2012 年度～ 2013 年度） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・山本祥正山本祥正

（3） 特許等（3） 特許等

エレベータ　登録番号 5075947（2012.8）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・森和久，村岡一史，深田裕紀，綾野秀樹綾野秀樹，大沼直人，保立尚史

エレベーターシステム　登録番号 5094831（2012.9）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・村岡一史，吉川敏文，綾野秀樹綾野秀樹，大貫朗，古橋昌也，深田裕紀，岸川孝生

エレベーターのブレーキ装置　登録番号 5124206（2012.11）

 ・・・・・・・・・・大沼直人，蛭田清玄，岸川孝生，迫田友治，三田史明，保立尚史，稲葉博美，綾野秀樹綾野秀樹，森和久

エレベーター制御システム　登録番号 5140390（2012.11）

 ・・・・・・・・・・三田史明，岸川孝生，大沼直人，迫田友治，蛭田清玄，保立尚史，稲葉博美，綾野秀樹綾野秀樹，森和久

エレベータ乗りかごの電力制御装置　登録番号 5155965（2012.12）

 ・・・・・・吉川敏文，藤野篤哉，中塚康弘，荒川淳，綾野秀樹綾野秀樹，森和久，稲葉博美，村岡一史，松原正裕，岸川孝生

血球細胞の力学的特性測定装置　特許第 5137129 号（2012.11，22，出願人 :山口大学）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・安田利貴安田利貴

膜 - 電極接合体、 これを用いた電解ユニット、 電解水噴出装置及び殺菌方法 特許第 5098050 号（2012.10）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・北折典之北折典之，関戸広太，宇野雅晴，柴田友康，錦善則，古田常人

ステンレス鋼溶接部のスケール除去剤とスケールの除去方法　特許公開 2012-117116（2012.6，21）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・北折典之北折典之

（4） 解説 ・ 研究ノート ･ エッセイ等（4） 解説 ・ 研究ノート ･ エッセイ等

全国高専ハンドボール専門部

 （日本ハンドボール協会創立 75 周年記念誌　2013.2，pp.115-116） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・古屋正俊古屋正俊

東京高専体育科の 20 年間の活動を振り返る－セレンディピティ的体験を求めて－

 （第 2回関東信越地区高専体育・スポーツ研究会報告書　2013.3）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・古屋正俊古屋正俊

キリンから学ぶ呼吸の秘密
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 （『SEAJ Journal』Vol.140，2013.1，pp.19-21）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・清水昭博清水昭博

ロボットを応用した福祉関連機器の開発に向けて

 （たましん連携協定校研究シーズ発表会 福祉関連機器の産学連携による事業化促進，2012.10）・・・・・・・多羅尾進多羅尾進

関東工学教育協会高専部会の活動状況報告

 （『工学教育』，61 巻 1 号，2013.1，pp.205-208） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・土井淳土井淳，古屋一仁古屋一仁

東京工業高等専門学校

 （『表面技術』第 63（7）号，2012.7，pp.423-425） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・伊藤浩伊藤浩

ImagineCup2012 世界大会参加報告

 （『日本高専学会誌』Vol18 No.1，2013.1，pp.35-36）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ 大川水緒，田畑愛実，赤松駿一，Tan Tun Jie，小嶋徹也小嶋徹也，松林勝志松林勝志

海外から見た高専教育

 （『工学教育』61 巻，1号，2013.1，pp153-156）・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・三谷知世三谷知世

専攻科の軌跡と将来展望

 （『日本高専学会誌』，18 巻，1号，2013.1，pp14-19） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・三谷知世三谷知世

除草用に導入した羊の人材育成への貢献

 （『未来材料』13，2，2013.2，pp50-53） ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・三谷知世三谷知世

Chapter 28 : Properties and Nano-observation of Natural Rubber with Nanomatrix Structure

 （『Advances in Materials Science』，Oakville，ON，Canada（2013），327-343）

 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Yoshimasa YamamotoYoshimasa Yamamoto，Seiichi Kawahara
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