解　説←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←
日本ロボット学会誌一般記事フォーマット(邦文題名)
Template for Journal of RSJ
ロボット太郎*1，ロボット花子*2
*1 日本ロボット大学  *2 日本ロボット技術研究所

Taro Robot*1 and Hanako Robot*2
*1 Nihon Robot University  *2 Nihon Robotics Laboratory
←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←←

1. 総則

(I) 一般記事の原稿は，一般記事原稿作成要領「3. 文書原稿作成方法」で定める書式にて提出する．以下，これを文書原稿とよぶ．

(II) 掲載までの期間の短縮，および誤植や校正ミスの減少のため，掲載が決定した原稿のデータファイルを電子媒体にて提出することを推奨する．以下，これを電子原稿とよぶ．

(III) 一般原稿の正本は文書原稿とし，電子原稿に優先する．なお印刷版下は，本会にて，電子原稿を利用して原稿に沿うように作成する．

(IV) 一般記事の分類のうち，「随想」，「展望」，「解説」，「講座」，「講演」の原稿の作成においては，文書整形システムLaTeX を用いることもできる．その場合は，一般記事原稿作成要領ではなく，「II.A.2. 一般記事原稿作成要領(LaTeX 形式版)」を参照のこと．

(V) 一般記事の分類のうち，1 頁に満たない短文記事(以下，小コラムと呼ぶ) である「書評」，「博士論文紹介」，「国際会議報告」，「イベント報告」，「読者の欄」，「放談室」の原稿の作成，及び，寄稿においては，一般記事原稿作成要領ではなく，「II.A.3 一般記事小コラム原稿個別作成要領」をまず参照のこと．
　なお，このテンプレートファイルは文書原稿を作成するための助けとして提供されている．最終的な原稿の提出には，一般記事原稿作成要領の「5. 電子原稿作成方法」に従って，プレーンテキストあるいは，指定のスタイルファイルを用いたLaTeXフォーマットで提出する事．本テンプレートを用いた提出は，受け付けていない．また，本テンプレートファイルを使用した原稿と，掲載時の体裁との間には，ページ数をはじめ，大きな差が出る可能性があることに十分留意の上使用されたい．

2. 原稿の構成内容と順序

原稿には，下記の内容を指定の順序で記載する．

(I) 本体

1. 邦文題名(和文原稿のみ)

2. 邦文著者名(和文原稿のみ)

3. 英文題名

4. 英文著者名

5. 英語キーワード(「随想」，「展望」，「解説」，「講座」，「講演」の場合のみ)

6. 本文

7. 謝辞(著者において必要な場合のみ)

8. 参考文献(著者において必要な場合のみ)

9. 付録(著者において必要な場合のみ)
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10. 著者紹介(「随想」，「展望」，「解説」，「講座」，「講演」の場合のみ)

(II) 付属体

1. 図題・表題の一覧

2. 図，表のオリジナル
3. 文書原稿作成方法

3.1 文書原稿

　文書原稿とは，文章を主体とし図表の挿入箇所を指示した原稿をいう．文章の内容および分量の確認と，図表等の配置の指示が目的である．出版に際しては，本会にて版組み及びレイアウトを行なう．よって，原稿における印字の書体・大きさ・品質や配置の厳密性などは一切要求されない．(切貼りや書き込みがあっても，なんら問題はない．ただし，色は黒とする．)

3.2 原稿1 ページの分量

1) 原稿の用紙は，任意のA4 版用紙を縦長に用いる．

2) 用紙1 枚に記載できる分量は，和文本文に換算して，

全角26[字] × 51[行] × 1[段]とする（図1）．原稿用紙2 枚が，刷り上がり1 ページの文章量に相当する．

3) 図表を伴う場合，図表の挿入箇所において，原稿用紙上で対応する文章の右側余白に図表番号を記載することで指示する．文章中に図表や空白行を挿入しない．ただし，原稿の分量算出に際しては，図表の相当行数も含む．

4) 原稿用紙の右上余白に，原稿枚数の通し番号を記入する．

3.3 表記上の注意

1) 和文文章は，口語体文章とする．また，常用漢字を用い，仮名遣いなどは現代表記法に準拠する．(常用漢字表・現代仮名遣いの要領・送り仮名の付け方，などを目安とする．例えば，

[image: image3.emf]「現代国語表記辞典」（三省堂）や日本ロボット学会のホームページに掲載されている用字・用語表等を参照．)

2) 句読点は，全角文字の『．』(ピリオド) と『，』(コンマ) を用いる．「。」「、」は，使用しない．

3) 欧字は，半角文字を原則とする．

4) 単位系は，SI 単位系が望ましい．また，単位の記号は，[Kg] [m] のように[ ] で囲む．

5) 文字はプリンターあるいはタイプライタの利用が望ましい．手書きでも可とするが，和文においては楷書，英文においては活字体とする．

3.4 本体の体裁

1) 英文著者名は，著者が複数の場合，最後の著者名とその直前の著者名の間はand で区切り，それ以外の著者名はコンマで区切る．

2) キーワードが必要な場合には，Key Words: の文字列に続き，英文で5 語句程度を記載する．

3) 章見出しは，2 行どりとする．ただし，20 字以上は改行を要するので，3 行どりとする．

4) 節・項の見出しは，行の左より1 文字分下げる．文章は，次の行からはじめる．

5) 数式の取り扱いについては，一般記事原稿作成要領「3.5 数式の取扱」に従う．

6) 図表の取り扱いについては，一般記事原稿作成要領「3.6 図表の取扱」に従う．

7) 本文中での参考文献引用の明記は，[1] [2] …と通し番号を付し，上付にはしない．

8) 参考文献リストは，参考文献という見出しを中央揃えで記したのち，番号順に下記のように記載する．

9) 脚注はないことが望ましいが，下端から必要行数を確保し，本文との境界をラインにて明記したのち，記述する．

10) 本文中での脚注参照の明記は，†マークを用いる．脚注のあるページ各々において†マークを1 個からはじめる．すなわち，マーク数は記事において通しではない．

11) 著者紹介が必要な場合には，本文の記載言語と同一言語で記載することを原則とする．ただし，和文の原稿における外国人著者については例外とし，英文で記載してもよい．記載内容および順序は，おおむね，

· 邦文氏名(和文記事のみ)

· 英文氏名

· 生年月日

· 最終学歴

· 主要な経歴，現職

· 現在の研究分野や興味を持つテーマ

· 学位

· 所属学協会名，ロボット学会会員資格

とし，氏名を除き150 字程度でまとめる．英文の場合は120 語程度とする．なお，顔写真(裏面に氏名を記載) を添付する．

12) 著者が複数の場合の著者紹介は，著者1 人分毎にまとめ，本体記載の著者順序に従って著者全員分を記載する．

3.5 数式の取扱

1) 数式は，行の中央に置く．

2) 必要とする行数は，本誌既掲載の例を参考とする．

3) 式番は数式の右側に半角数字でふり，( ) で囲む．

4) 本文中で式を指示する場合は，式(1) などとする．なお，複数の式を同時に指示する場合は，式(1)(2) などとする．
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(1)

3.6 図表の取扱

1) 図表の挿入箇所は，原稿用紙上で対応する文章の右側余白に図表番号を記載することで指示する．

2) 図表が1 段の幅に収まらない場合は，2 段の幅に渡り記載することができる．

3) 図表の横に余白ができても，その余白部に本文を記入できない．

4) 図表と本文，あるいは図表相互の間は，1 行以上の間隔を要する．

5) 図表は，一般記事原稿作成要領「4. 付属体作成方法」に従ってオリジナルを作成する．

6) 図番は，和文の記事においては，図1 図2 … とふる．図題は，図の下に図番に続けて記載する．

7) 表番は，和文の記事においては，表1 表2 … とふる．表題は，表の上に表番に続けて記載する．

8) 本文中での図あるいは表の指示は，図1 あるいは表2 などとする．

9) 写真は，図として扱う．
参考文献

[1] 著者:書名. 引用ページ,出版社,発行年. (和文の例) 
[2] Author(s): Book Title. pp. XX-YY, publisher, year. (英文の例) 

[3] 著者:“題名”,掲載誌名,巻,号,ページ,発行年. (和文の例)
[4] Author(s): “Title,” Name of Journal, vol. W, no. X, (英文の例) pp. YYY-ZZZ, year.
[5] 高橋,吉田,坪内,木下:“論文原稿作成の手引”,日本 ロボット学会誌, vol. 11, no. 7, pp. 88-99,1993. 
[6] K. Yoshida, T. Tsubouchi and G. Kinoshita: “Instruction of making your manuscript,” J. of the Robotics Society of Japan, vol. 11, no. 7, pp. 88-99, 1993.
[7] 吉田,坪内:“論文作成のしおり”,日本ロボット学会第 11 回学術講演会予稿集,pp. 1-5,1993. 
[8] K. Takahashi and G. Kinoshita: Guide Lines for Writing Your Paper. pp. 6-10, The Robotics Society Press, 1994. 
[9] H. Asama: “Fundamental writing,” Proc. of Int. Conf. Technical Writing, Tokyo, Japan, Apr. 1994, pp. 2001-2006. 
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