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•  制御理論と数理工学の融合を通じて、次世代制御システムに
求められるサイバーセキュリティとレジリエンスの確立を
目指しています。自動運転車両や産業用搬送機器、重要イン
フラなどを対象に、異常検知や縮退運転、協調型ホワイトリ
ストを含む実装可能な防御手法を開発してきました。

• AI による画像認識や行動判断と制御系を統合した Algorithm-
in-the-Loop System（AiTLS）の安全性評価法を構築し、車
両状態推定のセキュア化や分散型フィルタリング技術の開発
を通じて、AI 搭載制御システムの信頼性向上と社会実装を支
える基盤技術の確立に取り組んでいます。

自動運転、インフラシステム、サイバーセキュリティ等

次世代制御システムにおける
サイバーセキュリティとレジリエンスの確立
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＃制御工学 ＃サイバーセキュリティ ＃レジリエンス ＃モビリティ ＃ AI
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マニピュレーション（物体の操り）を中心としたロボティ
クス・メカトロニクスに関する研究に取り組み、基礎理
論から数値シミュレーション、実機実験に至るまでの独
創的な学術体系の構築を目指しています。さらには、医
歯学や食品科学と融合し、マニピュレーションならびに
センシングに関する新奇課題の創出、新奇システムの設
計・実装論の構築に取り組んでいます。具体的には、「柔
軟メカニズムによる劣駆動型操作」「機械学習を用いた
不定形・不均一物体の操作」「食品操作・評価技術への
応用」などの研究を推進しています。

ファクトリーオートメーション（FA）、食品開発分野、医療・リハビリテーション分野

マニピュレーションの原理原則を探求し、
機械システムとして実装
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