
六

専
攻
学
科
目　

ロ
ボ
ッ
ト
工
学

生　

年　

月　

昭
和
二
九
年　

九
月

略　
　
　

歴　

昭
和
五
二
年　

三
月 

京
都
大
学
工
学
部
精
密
機
械
工
学
科
卒
業

同　

五
七
年　

三
月 

京
都
大
学
大
学
院
工
学
研
究
科
博
士
課
程
単
位
取
得
退
学

同　

五
七
年　

四
月 
京
都
大
学
工
学
部
助
手

同　

六
〇
年　

九
月 
工
学
博
士
︵
京
都
大
学
︶

同　

六
二
年　

九
月 
米
国
カ
リ
フ
ォ
ル
ニ
ア
大
学
サ
ン
タ
バ
ー
バ
ラ
校
機
械
環
境
工
学
科
助
教
授

平
成　

二
年　

九
月 

米
国
カ
リ
フ
ォ
ル
ニ
ア
大
学
サ
ン
タ
バ
ー
バ
ラ
校
機
械
環
境
工
学
科
准
教
授

同　
　

三
年　

四
月 

東
京
大
学
工
学
部
助
教
授

同　
　

九
年　

二
月 

東
京
大
学
工
学
部
教
授

同　

一
三
年　

四
月 

東
京
大
学
大
学
院
情
報
理
工
学
系
研
究
科
教
授

令
和　

二
年　

四
月 

東
京
大
学
名
誉
教
授

同　
　

二
年　

四
月 

東
京
大
学
大
学
院
工
学
系
研
究
科
特
任
研
究
員

同　
　

二
年　

五
月 

東
京
大
学
大
学
院
工
学
系
研
究
科
人
工
物
工
学
研
究
セ
ン
タ
ー
上
席
研
究
員

同　
　

三
年　

二
月 

︵
株
︶K

IN
ESC

O
PIC

代
表
取
締
役
︵
現
在
に
至
る
︶

同　
　

五
年　

五
月 

東
京
大
学
大
学
院
総
合
文
化
研
究
科
特
任
研
究
員

同　
　

六
年　

三
月 

ア
ラ
ブ
首
長
国
連
邦
・
ム
ハ
ン
マ
ド
・
ビ
ン
・
ザ
ー
イ
ド
人
工
知
能
大
学
ロ
ボ
テ
ィ
ク
ス
学
科
長
・
教
授︵
現
在
に
至
る
︶

日
本
学
士
院
賞　

受
賞
者　
　

中な
か　

村む
ら　

仁よ
し　

彦ひ
こ



三
二

工
学
博
士
中
村
仁
彦
氏
の
﹁
人
型
ロ
ボ
ッ
ト
の

運
動
の
計
算
と
制
御
に
関
す
る
基
礎
研
究
﹂
に

対
す
る
授
賞
審
査
要
旨

一
つ
の
物
体
は
そ
の
三
次
元
の
位
置
の
座
標
Ｘ
Ｙ
Ｚ
と
姿
勢
の
角
度
α
β
γ

の
六
変
数
で
表
さ
れ
る
自
由
度
を
持
つ
︒
工
場
で
部
品
を
つ
か
ん
で
移
動
さ
せ

る
仕
事
で
利
用
さ
れ
る
基
本
的
な
工
業
用
ロ
ボ
ッ
ト
は
そ
れ
が
可
能
な
よ
う

に
︑
必
要
不
可
欠
な
ち
ょ
う
ど
六
個
の
自
由
度
を
持
つ
よ
う
に
作
ら
れ
た
︒
し

か
し
︑
近
年
︑
更
に
汎
用
的
で
器
用
な
動
き
が
求
め
ら
れ
る
ロ
ボ
ッ
ト
は
も
っ

と
多
く
の
自
由
度
︱
︱
冗
長
自
由
度
︱
︱
を
持
っ
て
い
る
︒
人
型
ロ
ボ
ッ
ト
は

そ
の
代
表
で
︑
四
〇
を
超
え
る
自
由
度
を
正
確
に
目
的
に
合
っ
て
連
動
さ
せ
る

こ
と
が
求
め
ら
れ
る
大
規
模
複
雑
シ
ス
テ
ム
で
あ
る
︒
中
村
仁
彦
氏
は
そ
の
よ

う
な
大
冗
長
自
由
度
を
持
つ
ロ
ボ
ッ
ト
の
運
動
の
計
算
と
制
御
の
理
論
的
な
基

盤
を
作
り
︑
そ
れ
ら
の
人
の
運
動
へ
の
応
用
展
開
に
貢
献
し
た
︒

１
．
多
自
由
度
シ
ス
テ
ム
の
運
動
制
御
の
基
礎
的
理
論
と
計
算
法
の
開
発

人
型
ロ
ボ
ッ
ト
で
は
︑
脚
の
自
由
度
は
主
に
移
動
す
る
た
め
の
歩
行
や
全
身

の
立
位
の
安
定
化
に
使
わ
れ
る
が
︑
手
の
動
き
の
生
成
に
も
関
わ
る
︒
逆
に
︑

腕
の
自
由
度
は
主
に
手
の
動
き
を
生
成
す
る
が
︑
腰
と
連
動
し
て
歩
行
の
安
定

化
の
役
割
を
も
担
う
こ
と
も
あ
る
︒
こ
れ
ら
の
役
割
は
目
的
・
状
況
に
よ
り
︑

か
つ
同
時
に
並
行
し
て
変
化
す
る
︒
人
型
ロ
ボ
ッ
ト
の
制
御
に
お
い
て
は
︑
こ

の
よ
う
な
運
動
を
最
終
的
に
各
自
由
度
の
運
動
に
帰
着
さ
せ
る
こ
と
が
必
要
で

あ
る
が
︑
そ
の
計
算
の
基
盤
に
な
っ
て
い
る
の
が
中
村
氏
の
業
績
で
あ
る
﹁
作

業
優
先
度
︵Task Priority

︶
に
基
づ
く
冗
長
度
制
御
﹂
と
い
う
概
念
で
あ
る

︵
1
︶︒
多
く
の
求
め
ら
れ
る
役
割
を
与
え
ら
れ
た
条
件
の
下
で
調
停
し
︑
大
規

模
な
拘
束
条
件
付
き
最
適
化
問
題
と
し
て
解
く
こ
と
で
制
御
の
解
を
得
る

︵
1３
︶︵
15
︶︒
人
型
ロ
ボ
ッ
ト
の
運
動
制
御
で
は
こ
の
よ
う
な
最
適
化
問
題
を

毎
秒
数
百
回
か
ら
千
回
程
度
の
速
さ
で
計
算
す
る
︒

作
業
優
先
度
︵Task Priority

︶
に
基
づ
く
冗
長
度
制
御
の
計
算
で
は
︑
求

め
ら
れ
る
役
割
を
果
た
す
自
由
度
と
そ
れ
以
外
の
冗
長
自
由
度
と
よ
ば
れ
る
自

由
度
を
︑
全
自
由
度
の
空
間
で
数
学
的
に
分
解
す
る
︵
1
︶︵
2
︶︒
ま
た
︑
求

め
ら
れ
る
役
割
が
数
多
く
あ
る
場
合
に
自
由
度
が
足
り
な
く
な
り
特
異
点
問
題

が
現
れ
る
が
︑
こ
の
場
合
に
も
計
算
が
不
安
定
に
な
っ
て
破
綻
し
な
い
よ
う
︑

特
異
点
の
近
く
に
な
る
と
自
動
的
に
近
似
解
に
移
行
す
る
解
法
が
使
わ
れ
る

︵
3
︶︒
こ
れ
ら
は
全
て
中
村
氏
の
初
期
の
研
究
業
績
で
あ
る
︒

冗
長
自
由
度
の
制
御
問
題
は
︑
自
由
度
の
配
分
だ
け
で
な
く
︑
力
の
配
分
制

御
に
も
現
わ
れ
る
︒
例
え
ば
︑
複
数
の
指
の
間
で
物
体
を
把
握
す
る
場
合
に
︑

指
の
力
を
ど
う
分
配
す
る
べ
き
か
と
い
う
問
題
︵
4
︶︑
さ
ら
に
︑
両
足
で
立



三
三

ち
な
が
ら
片
手
を
壁
に
接
触
し
て
支
え
た
り
︵
力
が
閉
ル
ー
プ
を
作
り
︑
問
題

が
難
し
い
︶︑
片
手
で
物
体
を
持
ち
上
げ
た
り
す
る
場
合
︵
29
︶
で
あ
る
︒
中

村
氏
は
︑
こ
の
よ
う
な
冗
長
自
由
度
の
あ
る
力
分
配
問
題
を
︑
動
力
学
計
算
を

用
い
た
拘
束
条
件
付
き
最
適
化
問
題
と
し
て
解
く
方
法
を
示
し
た
︒
そ
の
た
め

に
は
︑
モ
ー
タ
が
あ
る
力
を
出
す
と
き
に
そ
の
結
果
と
し
て
現
れ
る
動
き
を
計

算
す
る
順
動
力
学
計
算
︵
11
︶
と
︑
目
的
の
動
き
を
作
る
た
め
に
モ
ー
タ
が
出

す
べ
き
力
を
計
算
す
る
逆
動
力
学
計
算
︵
10
︶
を
効
率
的
に
実
行
す
る
必
要
が

あ
る
が
︑
多
自
由
度
シ
ス
テ
ム
の
効
率
的
動
力
学
計
算
法
︱
︱
特
に
計
算
量
が

大
き
い
順
動
力
学
計
算
の
た
め
の
並
列
計
算
法
︱
︱
を
開
発
し
た
︒
こ
れ
ら
の

研
究
成
果
を
基
礎
と
し
て
︑
人
型
ロ
ボ
ッ
ト
の
歩
行
時
の
床
か
ら
受
け
る
反
力

や
手
と
物
体
や
環
境
と
の
接
触
力
を
繊
細
に
制
御
す
る
運
動
制
御
へ
と
人
型
ロ

ボ
ッ
ト
の
研
究
分
野
が
深
化
し
て
き
た
︒

２
． 

人
間
の
運
動
の
バ
イ
オ
メ
カ
ニ
ク
ス
モ
デ
ル
と
人
間
と
ロ
ボ
ッ
ト
の 

コ
ミ
ュ
ニ
ケ
ー
シ
ョ
ン
へ
の
展
開

中
村
氏
は
ロ
ボ
ッ
ト
の
動
力
学
計
算
の
効
率
化
の
技
術
を
さ
ら
に
多
く
の
自

由
度
を
持
つ
人
間
の
運
動
の
計
算
に
応
用
す
る
こ
と
に
取
り
組
ん
だ
︒
人
間
の

骨
格
の
各
骨
に
対
応
す
る
各
身
体
部
位
に
質
量
を
も
た
せ
︑
張
力
を
発
生
す
る

ワ
イ
ヤ
ー
で
筋
肉
を
近
似
し
た
全
身
の
計
算
モ
デ
ル
を
開
発
し
た
︵
16
︶︒
こ

れ
に
よ
っ
て
︑
三
次
元
の
全
身
の
空
間
運
動
を
再
現
し
全
身
の
筋
肉
が
発
生
す

る
張
力
を
推
定
す
る
画
期
的
な
バ
イ
オ
メ
カ
ニ
ク
ス
の
計
算
分
野
を
開
拓
し
た

︵
17
︶︵
18
︶︵
19
︶︒
こ
の
技
術
は
︑
企
業
化
さ
れ
て
オ
リ
ン
ピ
ッ
ク
選
手
を
含

む
多
く
の
運
動
選
手
の
運
動
技
能
の
解
析
に
利
用
さ
れ
︑
さ
ら
に
運
動
ト
レ
ー

ニ
ン
グ
︑
運
動
に
よ
る
外
傷
の
予
防
︑
リ
ハ
ビ
リ
テ
ー
シ
ョ
ン
の
効
果
の
評
価

な
ど
に
研
究
・
応
用
が
広
が
っ
て
い
る
︒

人
型
ロ
ボ
ッ
ト
は
人
間
の
職
場
や
生
活
の
空
間
で
様
々
な
役
割
を
分
担
す
る

よ
う
に
な
る
と
予
想
さ
れ
る
︒
そ
の
時
に
は
人
間
と
の
コ
ミ
ュ
ニ
ケ
ー
シ
ョ
ン

が
不
可
欠
で
あ
る
︒
ロ
ボ
ッ
ト
が
人
型
で
あ
る
こ
と
の
重
要
性
が
そ
こ
に
あ

る
︒
中
村
氏
は
︑
人
類
学
の
ミ
メ
シ
ス
理
論
を
人
間
と
人
間
だ
け
で
は
な
く
︑

人
間
と
ロ
ボ
ッ
ト
の
コ
ミ
ュ
ニ
ケ
ー
シ
ョ
ン
を
成
立
さ
せ
る
原
理
に
な
る
と
考

え
た
︵
21
︶︒
人
間
の
三
次
元
の
運
動
の
再
構
成
を
ロ
ボ
ッ
ト
が
人
を
見
る
目

の
機
能
と
し
て
利
用
す
る
︒
運
動
を
小
さ
な
運
動
の
単
位
で
あ
る
分
節
に
分
解

し
︑
分
節
を
分
類
し
て
各
分
類
の
統
計
的
パ
ラ
メ
ー
タ
か
ら
運
動
記
号
を
作
っ

た
︵
2３
︶︒
運
動
記
号
は
運
動
の
認
識
︑
運
動
の
生
成
の
双
方
向
に
利
用
す
る

こ
と
が
で
き
る
︵
22
︶︵
24
︶︒
さ
ら
に
︑
運
動
記
号
と
言
語
記
号
を
連
想
ネ
ッ

ト
ワ
ー
ク
で
結
び
︑
言
語
か
ら
運
動
︑
運
動
か
ら
言
語
を
想
起
す
る
実
験
を

行
っ
た
︵
28
︶︒
こ
れ
ら
は
︑
現
在
の
Ａ
Ｉ
大
規
模
言
語
モ
デ
ル
や
生
成
Ａ
Ｉ

の
次
の
目
標
で
あ
る
エ
ン
ボ
デ
ィ
メ
ン
ト
︑
す
な
わ
ち
言
語
が
身
体
性
を
持
つ

こ
と
に
向
か
う
先
駆
的
研
究
で
あ
る
︒
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