
い
の

う
え

ひ
ろ

ち
か

日
本
学
士
院
賞

受
賞
者

井

上

博

允

専
攻
学
科
目

機
械
工
学

生

年

月

昭
和
一
七
年

七
月

略

歴

昭
和
四
〇
年

三
月

東
京
大
学
工
学
部
産
業
機
械
工
学
科
卒
業

同

四
五
年

三
月

東
京
大
学
大
学
院
工
学
系
研
究
科
博
士
課
程
修
了

同

四
五
年

三
月

工
学
博
士

同

四
五
年

四
月

通
商
産
業
省
工
業
技
術
院
電
子
技
術
総
合
研
究
所
（
昭
和
五
三
年
三
月
ま
で
）

同

四
八
年

九
月

米
国
マ
サ
チ
ュ
ー
セ
ッ
ツ
工
科
大
学
人
工
知
能
研
究
所
客
員
研
究
員
（
昭
和
四
九
年
九
月
ま
で
）

同

五
二
年

四
月

東
京
大
学
工
学
部
助
教
授

同

五
九
年

八
月

東
京
大
学
工
学
部
教
授

平
成
一
三
年

四
月

東
京
大
学
大
学
院
情
報
理
工
学
系
研
究
科
教
授

同

一
六
年

四
月

日
本
学
術
振
興
会
監
事
（
平
成
二
一
年
九
月
ま
で
）

同

一
六
年

四
月

産
業
技
術
総
合
研
究
所
デ
ジ
タ
ル
ヒ
ュ
ー
マ
ン
研
究
セ
ン
タ
ー
顧
問
（
平
成
二
六
年
三
月
ま
で
）

同

一
六
年

六
月

東
京
大
学
名
誉
教
授

同

一
八
年

九
月

東
京
大
学IR

T

研
究
拠
点
特
別
顧
問
（
平
成
二
二
年
三
月
ま
で
）

同

二
五
年

四
月

カ
ワ
ダ
ロ
ボ
テ
ィ
ク
ス
（
株
）
取
締
役
技
師
長
（
現
在
に
至
る
）
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工
学
博
士
井
上
博
允
氏
の
「
感
覚
と
知
能
を
持

つ
ロ
ボ
ッ
ト
の
基
盤
技
術
の
開
拓
」
に
対
す
る

授
賞
審
査
要
旨

ロ
ボ
テ
ィ
ク
ス
は
、
一
九
六
〇
年
代
に
創
成
さ
れ
急
速
に
発
展
し
て
き
た
新

し
い
学
術
分
野
で
あ
り
、
産
業
応
用
を
含
め
我
が
国
が
世
界
の
先
端
技
術
開
発

の
主
導
的
役
割
を
担
っ
て
き
た
事
は
よ
く
知
ら
れ
て
い
る
。
井
上
博
允
氏
は
、

そ
の
黎
明
期
よ
り
今
日
に
至
る
ま
で
約
半
世
紀
に
わ
た
り
、
一
貫
し
て
、
感
覚

と
知
能
を
持
つ
ロ
ボ
ッ
ト
シ
ス
テ
ム
に
関
す
る
数
々
の
先
駆
的
研
究
を
行
い
、

こ
の
分
野
を
開
拓
・
先
導
し
て
き
た
世
界
的
パ
イ
オ
ニ
ア
で
あ
る
。

１
�
人
工
の
手
の
計
算
機
制
御
に
関
す
る
先
駆
的
研
究

最
初
の
重
要
な
業
績
は
、
一
九
六
九
年
一
〇
月
に
実
現
し
た
人
工
の
手
の
計

算
機
制
御
の
研
究
で
あ
る
。
ロ
ボ
ッ
ト
の
黎
明
期
に
行
わ
れ
た
こ
の
研
究
で

は
、
人
工
の
手
に
巧
み
な
作
業
を
実
行
さ
せ
る
た
め
に
は
反
力
の
感
覚
に
基
づ

く
双
動
性
が
不
可
欠
で
あ
る
事
を
指
摘
し
、
計
算
機
で
制
御
さ
れ
る
人
工
の
手

に
双
動
性
を
実
現
す
る
方
法
を
示
し
、
丸
棒
を
隙
間
の
小
さ
い
穴
へ
挿
入
す
る

作
業
、
ク
ラ
ン
ク
の
回
転
、
反
力
の
検
知
、
人
工
の
手
を
手
に
取
っ
て
希
望
の

場
所
へ
誘
導
す
る
事
な
ど
、
数
々
の
有
用
な
基
本
的
機
能
を
実
現
し
た
。
さ
ら

に
、
各
種
の
作
業
を
実
行
さ
せ
る
た
め
の
、
作
業
コ
マ
ン
ド
の
体
系
、
作
業
の

プ
ロ
グ
ラ
ミ
ン
グ
シ
ス
テ
ム
等
、
人
工
の
手
を
計
算
機
制
御
す
る
シ
ス
テ
ム
の

基
本
的
な
方
式
を
提
示
し
た
。
こ
の
研
究
は
手
作
業
を
ロ
ボ
ッ
ト
に
実
行
さ
せ

る
為
の
本
質
的
機
能
を
開
拓
し
た
先
駆
的
業
績
と
し
て
日
本
機
械
学
会
論
文
賞

を
受
賞
し
﹇
１
﹈、
海
外
の
研
究
者
に
も
そ
の
独
創
性
と
先
進
性
を
高
く
評
価

さ
れ
、
日
本
の
ロ
ボ
ッ
ト
研
究
が
海
外
か
ら
注
目
さ
れ
る
き
っ
か
け
を
作
っ
た

論
文
で
あ
る
。

２
�
視
覚
を
用
い
た
ロ
ボ
ッ
ト
の
動
作
制
御
に
関
す
る
先
駆
的
研
究

視
覚
は
ロ
ボ
ッ
ト
に
と
っ
て
極
め
て
重
要
な
役
割
を
果
た
す
。
一
九
七
〇
年

当
時
、
目
と
手
を
結
合
し
た
知
能
ロ
ボ
ッ
ト
は
、M

IT

、
ス
タ
ン
フ
ォ
ー
ド
大

学
、
エ
ジ
ン
バ
ラ
大
学
、
電
子
技
術
総
合
研
究
所
等
が
し
の
ぎ
を
削
る
研
究
課

題
で
あ
っ
た
。
井
上
氏
は
、
掴
ん
だ
積
み
木
の
位
置
と
姿
勢
の
誤
差
を
視
覚
で

認
識
し
手
の
位
置
を
修
正
す
る
こ
と
を
繰
り
返
す
視
覚
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
機
能

を
世
界
に
先
駆
け
て
開
拓
し
て
、
高
い
精
度
を
要
求
さ
れ
る
組
み
合
わ
せ
作
業

や
紐
の
ハ
ン
ド
リ
ン
グ
等
を
実
現
し
た
﹇
３
、
４
﹈。
更
に
、
視
覚
フ
ィ
ー
ド
バ

ッ
ク
を
実
時
間
で
実
行
さ
せ
る
た
め
に
、
マ
ル
チ
ウ
イ
ン
ド
ウ
方
式
の
ロ
ボ
ッ

ト
視
覚
用L

SI

の
開
発
や
、
高
速
の
相
関
演
算
に
基
づ
き
対
象
を
実
時
間
追
跡

す
る
ト
ラ
ッ
キ
ン
グ
ビ
ジ
ョ
ン
等
の
ロ
ボ
ッ
ト
用
の
視
覚
シ
ス
テ
ム
の
開
発
を

二
八



行
っ
た
﹇
５
、
６
﹈
。
こ
れ
ら
の
先
駆
的
研
究
は
、
幅
広
い
学
会
か
ら
そ
の
新
規

性
と
独
創
性
を
認
め
ら
れ
て
論
文
賞
を
授
与
さ
れ
る
な
ど
﹇
５
、
６
、
７
﹈
、
視

覚
付
き
ロ
ボ
ッ
ト
の
実
用
化
に
貢
献
し
た
。

３
�
ロ
ボ
ッ
ト
の
知
的
プ
ロ
グ
ラ
ミ
ン
グ
及
び
ソ
フ
ト
ウ
エ
ア
開
発
基
盤
の
構

築
知
能
ロ
ボ
ッ
ト
は
感
覚
認
識
・
動
作
制
御
・
知
能
を
統
合
し
た
シ
ス
テ
ム
で

あ
る
。
そ
の
知
的
能
力
を
高
め
て
い
く
た
め
に
は
、
見
通
し
の
よ
い
ソ
フ
ト
ウ

エ
ア
開
発
基
盤
の
構
築
が
欠
か
せ
な
い
。
井
上
氏
ら
は
、
人
工
知
能
研
究
の
標

準
的
な
プ
ロ
グ
ラ
ム
言
語
で
あ
っ
たL

ISP
を
中
核
に
し
て
ロ
ボ
ッ
ト
視
覚
、

ロ
ボ
ッ
ト
ハ
ン
ド
の
制
御
、
作
業
計
画
な
ど
の
機
能
を
統
合
し
た
プ
ロ
グ
ラ
ミ

ン
グ
シ
ス
テ
ムC

O
SM

O
S

を
構
築
し
﹇
９
﹈
、
知
能
ロ
ボ
ッ
ト
の
実
験
研
究
を

推
進
し
た
﹇
１３
﹈。
こ
の
シ
ス
テ
ム
を
用
い
て
一
九
九
〇
年
に
は
、
人
間
が
ロ

ボ
ッ
ト
の
眼
前
で
作
業
を
実
演
し
て
み
せ
る
だ
け
で
、
ロ
ボ
ッ
ト
が
視
覚
的
に

そ
の
作
業
を
認
識
し
プ
ロ
グ
ラ
ム
化
し
て
実
行
す
る
シ
ス
テ
ム
を
実
現
し
た
。

一
九
九
三
年
の
人
工
知
能
国
際
会
議
で
発
表
し
た
こ
の
研
究
は
高
く
評
価
さ
れ

最
優
秀
論
文
賞
を
受
賞
し
た
﹇
１１
、
１２
﹈。

４
�
人
間
型
ロ
ボ
ッ
ト
シ
ス
テ
ム
の
開
発

人
間
型
ロ
ボ
ッ
ト
は
、
感
覚
・
行
動
・
知
能
・
対
人
対
話
な
ど
ロ
ボ
ッ
ト
の

要
素
機
能
を
全
て
統
合
す
る
た
め
の
理
想
的
な
研
究
対
象
で
あ
る
。
井
上
氏

は
、
研
究
室
に
蓄
積
し
て
き
た
知
能
ロ
ボ
ッ
ト
の
ソ
フ
ト
ウ
エ
ア
資
産
を
独
自

開
発
の
人
間
型
ロ
ボ
ッ
ト
（H

5

、H
6

、H
7

）
に
実
装
す
る
こ
と
に
よ
っ
て
、
二

足
で
歩
く
機
械
を
、
人
の
形
を
し
た
コ
ン
ピ
ュ
ー
タ
へ
進
化
さ
せ
﹇
１４
〜

１８
﹈、
人
間
型
ロ
ボ
ッ
ト
の
高
知
能
化
研
究
の
基
盤
技
術
を
開
拓
し
た
。

５
�
ロ
ボ
ッ
ト
技
術
の
社
会
応
用
展
開

井
上
氏
は
、
基
礎
研
究
だ
け
で
な
く
ロ
ボ
ッ
ト
技
術
の
社
会
応
用
に
も
貢
献

し
た
。
経
産
省
が
一
九
九
八
年
か
ら
五
年
間
実
施
し
た
「
人
間
型
ロ
ボ
ッ
ト
研

究
開
発
」
で
は
、
プ
ロ
ジ
ェ
ク
ト
リ
ー
ダ
ー
と
し
て
こ
の
国
家
プ
ロ
ジ
ェ
ク
ト

を
指
揮
し
て
成
功
に
導
い
た
。
こ
の
プ
ロ
ジ
ェ
ク
ト
で
開
発
さ
れ
た
人
間
型
ロ

ボ
ッ
トH

R
P-2

は
、
世
界
唯
一
の
研
究
用
プ
ラ
ッ
ト
フ
ォ
ー
ム
と
し
て
商
品

化
さ
れ
、
人
間
型
ロ
ボ
ッ
ト
の
研
究
の
発
展
に
活
用
さ
れ
て
い
る
。
ま
た
、
二

〇
〇
五
年
の
愛
・
地
球
博
は
ロ
ボ
ッ
ト
万
博
と
も
称
さ
れ
た
が
、
井
上
氏
は
愛

知
万
博
の
為
に
企
画
さ
れ
たN

E
D

O

ロ
ボ
ッ
ト
開
発
プ
ロ
ジ
ェ
ク
ト
の
リ
ー

ダ
ー
と
し
て
、
全
国
の
大
学
・
企
業
チ
ー
ム
を
指
揮
し
て
六
五
種
類
の
ロ
ボ
ッ

ト
を
開
発
し
、
ロ
ボ
ッ
ト
が
活
躍
す
る
未
来
社
会
を
構
築
・
展
示
し
、
日
本
の

ロ
ボ
ッ
ト
技
術
の
社
会
的
夢
を
世
界
に
向
け
て
示
し
た
。

以
上
要
す
る
に
、
井
上
博
允
氏
は
、
ロ
ボ
ッ
ト
の
黎
明
期
か
ら
今
日
に
至
る

二
九



約
半
世
紀
に
わ
た
り
、
ロ
ボ
ッ
ト
の
主
要
な
研
究
分
野
で
数
々
の
先
駆
的
研
究

を
行
い
、
二
〇
世
紀
の
後
半
に
創
成
さ
れ
急
速
に
発
展
し
た
ロ
ボ
ッ
ト
工
学
と

い
う
新
分
野
を
開
拓
し
て
き
た
パ
イ
オ
ニ
ア
と
し
て
世
界
的
に
認
め
ら
れ
て
お

り
、Father

of
R

obotics

と
も
呼
ば
れ
る
。
こ
れ
ら
の
業
績
に
対
し
、
紫
綬
褒

章
、
フ
ラ
ン
ス
共
和
国
国
家
功
労
勲
章
オ
フ
ィ
シ
エ
章
、Joseph

E
ngelberger

R
obotics

A
w

ard

、IE
E

E
R

obotics
and

A
utom

ation
Society

よ
りPioneer

A
w

ard

、IE
E

E

本
部
よ
り
各
分
野
の
最
高
位
のT

echnicalField
A

w
ard

で
あ

るR
obotics

and
A

utom
ation

A
w

ard
を
受
賞
す
る
な
ど
国
際
的
に
も
高
く
評

価
さ
れ
て
い
る
。

主
要
著
書
お
よ
び
論
文
の
目
録

主
要
著
書

[1]

岩
波
講
座
「
マ
イ
ク
ロ
メ
カ
ト
ロ
ニ
ク
ス
」
第
一
一
巻
メ
カ
ト
ロ
ニ
ク
ス
、
五
章

「
ロ
ボ
テ
ィ
ク
ス
」、
八
五－

一
五
四
頁
、
岩
波
書
店
、
一
九
八
五

[2]

岩
波
講
座
「
ロ
ボ
ッ
ト
学
」
全
七
巻
の
編
集
委
員
代
表
。
第
一
巻
ロ
ボ
ッ
ト
学
創

成
、
一
章
及
び
二
章
「
ロ
ボ
ッ
ト
の
進
歩
と
課
題
」、
一－

六
五
頁
、
岩
波
書

店
、
二
〇
〇
四

主
要
論
文

【
ロ
ボ
ッ
ト
の
手
お
よ
び
物
体
操
作
に
関
す
る
研
究
】

[1]

井
上
博
允‥

人
工
の
手
の
計
算
機
制
御
、
日
本
機
械
学
会
誌
、V

ol.73,N
o.618,

pp.946−
954,1970

﹇
人
工
の
手
に
反
力
の
感
覚
に
基
づ
く
双
動
性
を
付
与
し
、
ピ

ン
の
挿
入
や
ク
ラ
ン
ク
回
転
な
ど
器
用
な
作
業
の
実
現
に
道
を
開
い
た
﹈
＊
日
本

機
械
学
会
論
文
賞
受
賞
（
昭
和
四
六
年
四
月
）H

.Inoue:C
om

puter
C

ontrolled

B
ilateral

M
anipulator,

B
ull.

of
the

Japan
Society

of
M

echanical
E

ngineers,

V
ol.14,N

o.69,pp.199−
207,1971

[2]
H

.
Inoue

:
Force

Feedback
in

Precise
A

ssem
bly

T
asks

,
B

ull.
of

the

E
lectrotechnicalL

aboratory,V
ol.38,N

o.12,pp.775−
789,1974

﹇
ロ
ボ
ッ
ト

に
よ
る
隙
間
１
０
０
０
分
の
１
イ
ン
チ
の
精
密
機
械
組
み
立
て
作
業
の
実
現
﹈

【
ロ
ボ
ッ
ト
の
視
覚
シ
ス
テ
ム
と
視
覚
に
よ
る
動
作
制
御
に
関
す
る
研
究
】

[3]
Y

.Shirai
and

H
.

Inoue:
G

uiding
a

R
obot

by
V

isual
Feedback

in
A

ssem
bling

T
asks,Pattern

R
ecognition,V

ol.5,pp.98−
108,1973.

﹇
視
覚
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

に
よ
り
ロ
ボ
ッ
ト
の
動
作
を
正
確
に
制
御
し
、
精
密
な
組
み
合
わ
せ
動
作
を
実
現

し
た
研
究
﹈
＊Pattern

R
ecognition

Society,B
estPaper

A
w

ard

受
賞
（
昭
和
五

〇
年
七
月
）

[4]

稲
葉
雅
幸
、
井
上
博
允‥

ロ
ボ
ッ
ト
に
よ
る
紐
の
ハ
ン
ド
リ
ン
グ
、
日
本
ロ
ボ
ッ

ト
学
会
誌
、V

ol.3,N
o.6,pp.32−

41,1985.

﹇
紐
の
如
き
不
定
形
の
対
象
物
の
状

態
を
ロ
ボ
ッ
ト
視
覚
で
認
識
し
て
適
切
に
操
作
す
る
シ
ス
テ
ム
を
構
築
し
、
紐
を

リ
ン
グ
に
通
し
て
結
ぶ
動
作
を
世
界
で
初
め
て
実
現
し
た
研
究
﹈
＊
日
本
ロ
ボ
ッ

ト
学
会
論
文
賞
受
賞
（
昭
和
六
二
年
四
月
）

[5]

井
上
博
允
、
溝
口
博
、
稲
葉
雅
幸
、
池
端
重
樹
、
磯
貝
文
彦‥

複
数
の
注
視
領
域
を

有
す
る
ロ
ボ
ッ
ト
視
覚
の
た
め
の
ウ
ィ
ン
ド
ウ
制
御
用L

SI

の
開
発
、
計
測
自
動

制
御
学
会
論
文
集
、V

ol.23,N
o.12,pp.1289−

1295,1987.

＊
計
測
自
動
制
御

学
会
技
術
賞
受
賞
（
昭
和
六
三
年
八
月
）

[6]
H

.
Inoue,

M
.

Inaba,
T

.
M

ori
and

T
.

T
achikaw

a:
R

eal-T
im

e
R

obot
V

ision

System
based

on
C

orrelation
T

echnology,
Proc.

of
the

International
Sym

po-

sium
on

IndustrialR
obots,1993.

﹇
ロ
ボ
ッ
ト
や
対
象
物
の
動
き
を
実
時
間
で
追

跡
可
能
な
高
速
ロ
ボ
ッ
ト
視
覚
シ
ス
テ
ム
の
開
発
﹈
＊JIR

A
A

w
ard

受
賞
（
産
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