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読 者 対 象 

◆　1990年版発行から十余年のロボット関連の研究・開発・応用の
進展に対応するため，350ページの増を含めて全面改訂を図った。 

◆　ヒューマノイドロボット，マイクロ・ナノロボット，医療・福
祉ロボットなど，新しいテーマについて解説を収録した。 
◆　ロボット応用（製造業）では経営システム工学の専門家の協力
を得て生産管理の面からロボット応用まで体系的に解説をした。 
◆　ハンドブック全体の10ページの要約を収録することで，読者が
ハンドブックの内容を短時間に把握して有効に利用できるように
した。 
◆　ハンドブックを起点に発展的に活用できるよう参考文献を充実
した。 
◆　CD-ROMに本文で紹介の写真・図や関連の動画などとともに索
引や英日対応用語集などを収録し，本書を有効に活用できるよう
にした。 

◆　ロボット，メカトロニクス関連の研究者，技術者。 
◆　新しい分野へのロボットの応用をはかる研究者，技術者。 
◆　工業高等専門学校，大学，大学院の学生など，ロボット工学を
体系的に学ぶことを目指す学習者。 
◆　ロボット関連技術の教育への応用を実践する教育関係者。 
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刊行のことば（抜粋） 

 

　「ロボット工学ハンドブック」が刊行されてからすでに１５年が経過しようとしています。
ロボット工学の分野はこの間飛躍的な進歩を遂げてきており，このたび，現代のロボット工
学・技術に対応すべく全面的に改訂を行った「新版ロボット工学ハンドブック」を刊行する
ことになりました。旧版の発行より十年余の間にヒューマノイドロボット，ペットロボット，
福祉ロボットなどが登場し，加藤一郎 前編集委員長の予測が徐々に現実のものとなりつつあ
ります。これはコンピュータをはじめとする関連技術の進歩もありますが，ロボット研究者・
技術者のたゆまぬ地道な努力に支えられたものにほかなりません。そして「ロボット工学ハ
ンドブック」もその発展の一助になってきたと考えられます。 
　本ハンドブックは旧版と同様に，専門家だけでなく幅広い読者を対象としたものです。そ
してロボットの専門分野とともに学際的な知識が得られるように配慮して構成し，今後の発
展が期待されるロボットの先進的な分野や応用分野についてもできうる限り網羅的に収録し
ています。本書は、ロボットに関連するあらゆる分野のさらなる発展に資することが期待さ
れます。 

編集委員長  増田良介（東海大学） 

刊行のことば（抜粋） 
 

〔第１編：基礎〕 
１ . ロボットとは 

２ . 数学基礎 

３ . 力学基礎 

４ . 制御基礎 

５ . 計算機科学基礎 

〔第２編：要素〕 
１ . センサ 

２ . アクチュエータ 

３ . 動力源 

４ . 機構 

５ . 材料 

〔第３編：ロボットの 
機構と制御〕 

１ . 総論 

２ . アームの機構と制御 

３ . ハンドの機構と制御 

４ . 移動機構 

〔第４編：知能化技術〕 
１ . 視覚情報認識 

２ . 音声情報処理 

３ . 力触覚認識 

４ . センサ高度応用 

５ . プラニング 

６ . 自律移動 

〔第５編：システム化技術〕 
１ . ロボットシステム 

２ . モデリングと 

　キャリブレーション 

３ . ロボットコントローラ 

４ . ロボットプログラミング 

５ . シミュレーション技術 

６ . 操縦型ロボット 

７ . ヒューマンインタフェース 

８ . ロボットと通信システム 

９ . ロボットシステム設計論 

１０ . 分散システム 

１１ . ロボットの信頼性，安全性， 

　保全性，人間共存性 

 

〔第６編：次世代基盤技術〕 
１ . ヒューマノイドロボット 

２ . マイクロロボティクス 

３ . バイオロボティクス 

〔第７編：ロボットの 
製造業への適用〕 

１ . インダストリアル・ 

　エンジニアリング 

２ . 製造業におけるロボット応用 

３ . 各種作業とロボット 

４ . ロボットを取り巻く法律等 

〔第８編：ロボット応用 
システム〕 

１ . 製造業以外の分野への 

　ロボット応用 

２ . 医療用ロボット 

３ . 福祉ロボット 

４ . 特殊環境・特殊作業への応用 

５ . 研究・教育への応用 

〔資料〕 

　広範な内容を対象とするハンドブックを読者が短時間に把握してすぐ活用できるように，各
編の内容を10ページに要約して紹介した。そして付録CD-ROMには本文の詳細な目次，索引と
文中の専門用語に基本的なロボット用語を加えた約1500語の英・日対応用語集を収録し，これ
を用いることで検索性のよい日常的に使いやすいハンドブックを実現した。 
　ハンドブックとして書籍の形態は一時に得られる情報量の多さ，スキミングによる内容把握
が可能な点，そして時として予定外の発見の楽しみを提供するなど，電子的な媒体に比して優
れた面がある。一方，写真や図の表現などには限界があることから，付録CD-ROMに解説文の
中の写真・図や関連する動画，加えてロボット数式処理システム「ROSAM I+」*1，「日本人
人体寸法データベース1997-1998」*2を収録し，発展的に活用できるようにした。 
*1：川崎晴久教授提供，*2：産総研・デジタルヒューマン研究センター，製品評価技術基盤機構筑波技術センター提供 
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