
平成 30 年度 大学院情報学研究科 

知能システム特論（A1・A2・B1・B2） 
開講通知 （秋 II 期分） 

 
下記の通り，オムニバス形式で開講する．履修方法の詳細については第 25 回講義の冒頭で説明する．

一部に日時・場所が変則的な回があるので，注意すること． 

なお，昨年度いずれかのクォータに受講した場合は，同一内容の講義を重複して受講しないこと． 

 

 

第 26 回 12 月 12 日（水） 13:00～14:30 工学部 IB 電子情報館 011 講義室 
衛星測位技術とその活用 目黒 淳一 

（名城大学 理工学部・准教授） 
近年，米国の GPS だけでなく，ロシアの GLONASS，中国の BeiDou，欧州の GALILLEO，日本の準天頂衛星とい

った衛星測位のインフラが整備されている．そのため，10 年前に比べ，衛星数は倍増し，衛星測位が取りまく環境

は激変している．一方，位置を利用したアプリケーションも数多く創出され，自動運転を始めとした移動制御にも活

用されていることは，よく知られた事例である．そこで，本講義では衛星測位の歴史を踏まえ，その技術の解説を行

い，なぜ高精度（cm）の精度で位置が推定可能なのか説明をする．また併せて，現状のアプリケーションと，今後の

展望に関して解説を行う． 
 

第 27 回 12 月 20 日（木） 13:00～14:30 工学部 IB 電子情報館 081 講義室 
転換期のＩＴＳ 尾崎 信之 （（株）東芝 鉄道・自動車シ

ステム事業部・技監） 

高齢化に起因する交通問題に対応するには，交通渋滞や交通事故を予測し，余裕を持って事象を回避するための

情報を提供することが有用である．このため ITS（高度道路交通システム）には，様々な事象の発生を予測してシミュ

レーションする機能の向上が必要と考えられる．本講義では、ITS を取り巻く社会的背景や ITS の技術および将来

について紹介する． 

 

 

 

 

 

 

第 25 回 12 月 5 日（水） 13:00～14:30 工学部 IB 電子情報館 011 講義室 
移動のための知能と応用 竹内 栄二朗 

（知能システム学専攻・准教授） 
計算機および計測器が実環境を移動する能力を持つことにより，実環境と情報システムを密に結合することが可能

となる．本講義では，そのような移動する知能を実現するための，センサや認識・制御手法，およびそれらを用いた

実環境でのサービスや問題解決事例について解説を行う． 

第 28 回 12 月 21 日（金） 13:00～14:30 工学部 7 号館 703 講義室 
視線パターンに着目した運転中のドライバー行動の理解 翠  輝久 （Honda Research Institute 

USA・Senior Scientist） 
運転中の視線情報に基づいて，ドライバーの周辺環境に関する認知状態や情報検索行動を推定・理解する手法に

ついて述べる．ドライバーは運転中に多くの認知行動を並行して行っており，視線からドライバーの状態を推定する

ためには，各認知処理に関連した視線パターンを選択的に抽出・理解する必要がある．本講義では本ドメインを対

象に Honda Research Institute が行っている研究事例を紹介する． 



第 29 回 1 月 9 日（水） 13:00～14:30 工学部 IB 電子情報館 011 講義室 
ロボット技術を利用した実世界情報の収集と解析 大野 和則 （東北大学 未来科学技術共

同研究センター・准教授） 
東北大学が開発を進めている，ロボット技術を利用した実世界の情報収集の開発動向を解説するとともに，

実際の応用例として，クローラロボット，屋外自律搬送車，消防ロボット，自動ダンプトラック，サイバー

救助犬を説明する． 

 

第 30 回 1 月 16 日（水） 13:00～14:30 工学部 IB 電子情報館 011 講義室 
日常生活支援ロボット 冨沢 哲雄 

（防衛大学校 理工学専攻・講師） 

移動ロボット・センサ・メカトロニクス，およびこれらを応用した知能システムを用いて，実環境において，人間や社会

に対して物理的な支援をするロボットシステム，およびその要素技術の開発について紹介する．現在日常生活には

ロボットが導入されておらず一般のニーズを把握しにくい．そのため研究のアプローチとして，何らかの目的（具体的

な要求仕様）に対して，それを実現するためのハード・ソフト・および理論を開発し，実環境で検証を行い，これにより

開発課程で生まれる技術要素の発見と新たなサービス場面の創造を促進する．講義では，図書館やショッピングセ

ンター，コンビニ等様々な環境を想定したロボットシステムや，環境の知能化など，様々な日常生活支援ロボットシス

テムを紹介する． 

 

第 31 回 1 月 23 日（水） 13:00～14:30 工学部 IB 電子情報館 011 講義室 
LiDAR を用いたロボットのセンシングと物体認識 
（Robot sensing and object recognition using LiDARs） 

Alexander Carballo Segura 
（未来社会創造機構・特任助教） 

LiDARs have become a widely adopted sensor for robotic perception, they overcome several of the limitations of 
comparable technologies (vision, radar) regarding: 2D/3D measurement, detectable range, operation in different 
illumination and weather conditions, etc. Yet, for several years the main limitations of this technology have been 
resolution and price. Recent developments in optics and semiconductors, ADAS and autonomous vehicles intelligence, 
and the pressure by car manufactures and tier I companies, created an unprecedented opportunity to drastically reduce 
price and size of LiDARs, to further increase detection range and resolutions. A new generation of solid-state LiDARs 
is currently under development. In this lecture we will study what is a LiDAR, how it works and how to use its data.

 

第 32 回 1 月 30 日（水） 13:00～14:30 工学部 IB 電子情報館 011 講義室 
ITS 関連の話題（仮） 牧戸 知史（（株）豊田中央研究所 走行

環境理解研究室・室長） 
（照会中） 
 
 

 

 

【履修に関する問合せ】 

井手 一郎 ・ 笹野 遼平 
ide@i.nagoya-u.ac.jp 
sasano@i.nagoya-u.ac.jp 
 
【講義内容・資料等に関する問合せ】 
武田 一哉 ・ 竹内 栄二朗 
takeda@i.nagoya-u.ac.jp 
e_takeuchi@i.nagoya-u.ac.jp 


