研究者海外派遣助成申請書



平成20年
6月
27日
財団法人 情報科学国際交流財団 御中

申請者
ﾌﾘｶﾞﾅ　　　　　　　　ｵﾉｳｴ　　ﾕｷｺ

氏　名

尾上　　　由希子
 eq \o\ac(◯,印)



(年齢
23歳)


現住所


北海道　室蘭市　水元町　41番4号　石崎コーポ5　201号室


(〒050-0071　
)
(電話　　090-9400-4752

)


所属機関　　 室蘭工業大学大学院　工学研究科　情報工学専攻　博士前期課程


(学校・学部・学科・職)


所在地


北海道　室蘭市　水元町　27番1号　


(〒050-8585　
)
(電話　　0143-46-5400
内線　　5489
)



(E-mail :　snow_watermelon@hotmail.com
)
推薦者






室蘭工業大学　情報工学科　助教




倉重　健太郎
 eq \o\ac(◯,印)

(所属・役職・氏名)

次のとおり海外派遣に対する貴財団の助成を申請します。

目      的
・論文発表
・招待講演
・その他(
)

国際会議名

World Automation Congress 2008

派遣先・希望助成金額

派遣先：ハワイ
(
15万　円)
派 遣 期 間

2008年
9月
28日～
2008年
10月
2日
(
5日間)

添 付 資 料 （以下の資料を添付します）
1. 審査資料 (財団所定用紙2ページ)

2. 研究業績リスト (主な研究論文・著書等、A4形式自由1～2ページ)

3. 論文の公募通知 (Call for papers) の複写

4. 提出論文の受理通知または招待状等、および査読結果 (評価・Review等) の複写


※ 提出論文が審査段階のため、受け取り次第後日送付します (送付予定　
月
日頃)

5.
参加会議への提出論文 の複写

6.
指導教官の推薦状 (申請者が修士課程の学生または研究生の場合のみ)

	財団記入欄
	選考日
年
月
日
	
	助成金額
円



審  査  資  料
No. 


	eq \o(\s\up 10(フリガナ),氏　　名)
　尾上　　由希子

　
(
23歳)
	所属する研究室

　　　認知ロボティクス　研究室

	所属機関（機関名・部署・専攻等）・職（課程・学年）

　室蘭工業大学大学院　工学研究科　情報工学専攻　・　博士前期課程2年

	最  終  学  歴
	卒 業 年 次
	学    位
	専  門  分  野

	室蘭工業大学
	平成19年度
	学士（工学）
	情報工学

	主な職歴・渡航暦

職歴：
無し
渡航暦：
・2003年，韓国，国際会議（論文発表）， International Technical Conference on Circuits/Systems, Computers and Communications.

	提出論文名

　　　　　　　　　A relationship between ability of perception and learning efficiency.
(日本語訳)

            環境認識の変化が学習効率に及ぼす影響について

	共著者 (申請者＝発表予定者を含む著者名順)

Yukiko Onoue, Kentarou Kurashige
	論文の分野

　　　機械学習

	国際会議名　　　（会議URL： http://wacong.org/                                             ）

World Automation Congress 2008
主催団体
IEEE SMC Society, IEEE Systems Council　（共催）
開催地 (国・地名・会場)
アメリカ合衆国・ハワイ・Hilton Waikoloa Village

	派遣期間
2008年
9月
28日 ～
2008年
10月
2日
(
5日間)

	会議への参加形態
■論文発表
□招待講演


□その他
・委員長
・座長(
) 
・委員(
)

	国際会議での提出論文の審査方法


■full paper
□short paper/extended abstract
□abstract/summary
□その他


(
6ページ)
(
ページ) 
(
ページ / 
ワード) 
(
)

	提出論文の採録
■済
□審査中（　　　月　　　日頃通知予定）

	論文の発表形態（採録済の場合）  ■口頭発表   □ポスターセッション   □その他（
）


	研究発表のレジメ

近年，技術の進歩に伴い，様々なロボットの実環境への普及が期待されている．実環境においてロボットの直面する環境は時々刻々と変化するため，事前に環境に適した動作を設計するのは困難である．そのためロボットが自律的に環境に適した行動をとるよう，ロボットの学習に関する研究が多く行われている．

　ロボットの学習に関する研究において，対象となるロボットの身体構造は研究を行う各研究者によって設計・設定されている．ロボットの身体構造の一つに，ロボットのセンサがある．ロボットにとってセンサは環境を認識するための重要な要素であり，たとえ同じ環境であっても用いるセンサが異なれば，ロボットの認識する環境は異なるものとなる．そのため，環境を認識するための適切なセンサを使用しているか否かが，ロボットがタスクを達成できるか否かに影響すると考えられる．そこで本論文では，このロボットのセンサに着目し，用いるセンサの違いがロボットの学習にどのような影響を及ぼすのか，ロボットの環境認識能力と学習効率の関係について調べることを目的とする．

　ロボットの環境認識能力に影響を与えるセンサの要素として，センサの種類・解像度・サンプリング周期が考えられる．本研究では，センサの種類の違いに焦点を絞り，センサの種類の違いが学習効率に与える影響について考える．センサの種類数が異なる場合，環境の構成要素数より少ない種類のセンサしか持たないロボットは，環境を不完全にしか認識できない．例えば光と音の2種類の要素から構成される環境と，光センサと音センサの両方を持つロボットA，光センサしか持たないロボットBを考える．ロボットAは両方の要素の変化を認識することができるが，ロボットBは光についての情報しか認識することができない．そのため，環境の変化が部分的にしか認識できず，学習効率が低下することが考えられる． 

　今回我々はこの検証のため，複数の要素から構成される環境とセンサの種類数の異なるロボットを作成し，シミュレーションによって実験を行った．その結果から，ロボットの環境認識能力と学習効率の関係を示した．

	会議の性格・背景および論文採択率 （今回の採択率が不明な場合は前回の分）

会議の性格・背景：
　近年，科学技術の発展は目覚ましく，またその速度も年々上がってきている．本会議では，今後の科学技術の中で重要な位置を占めるであろう，オートメーションに焦点を当てている．中でも，ロボット工学と自動化技術，知的自動化と制御，マルチメディアと画像処理，産業に向けたソフトコンピューティング，そして製造とアプリケーションの分野に注目している．そしてそれらの研究成果に関する最新の情報を世界中の研究者の間で広め，議論及び情報の交換を行うことを目的としている．
論文採択率：　72%以下　（WAC2006（前回），応募論文数250以上，採択数180）

	会議出席以外の訪問予定

無し

	提出論文に関する研究費の財源 (校費・科研費・その他財団等の助成など)

校費（学科等経費）

	今回の派遣について他機関への申請状況
有
無

申請機関名　　　財団法人　　井上科学振興財団　　　　　　　　　　結果は ７月　
中～下旬頃わかります。


No.








