
吉・窪山研究室が取り扱うのは、環境・
熱流体エネルギー、わかりやすく表現

するならば、地球環境と共存することのできる
エンジン技術の探求が、同研究室の目指すとこ
ろである。その拠点となるのが、次世代モビリ
ティパワーソース研究センターであり、自動車
メーカーさながらの大掛かりな研究実験設備が
揃う環境のなか、学生たちは産学官連携のコン
ソーシアムなどにも参加しながら、実務としての
研究を学んでいく。ダイナモ施設、分析装置な

どといった設備はもちろん、そこで対象となるエ
ンジンまでも含め、すべてが“リアルな”研究開発
であり、実際に日本のエンジン研究を牽引する
数多くの功績がここから生み出されてきた。この
ことは人材育成という面においても、大きな強み
であり同研究室の特徴ともいえる部分である。
同研究センターでは、その名が示すようにエ

ンジンだけでなく、電動技術も含め“パワーソー
ス”を包括的に扱うが、現在の主力は依然とし
てエンジンだ。それは前ページでも触れたよう

に、MBDへの対応など、まだできていないこと、
そしてまだまだできることがエンジンには残さ
れているからであり、決して“出遅れている”と
いうような後ろ向きのものではない。そもそも、
同研究センターの保有する最新設備は、産学連
携のうえに成り立っているものであり、それは
エンジンを対象とした計測や研究の需要が、い
まなお絶えていないということでもある。そし
て森吉・窪山研究室はエンジンの次なるステッ
プに向け、静かに備えを固めている。

技術を用いた自律移動ロボット。と聞
くとカメラやLiDARなどのセンサーを

数多く備え、大量の情報を処理しながら動作す
る、大規模なシステムを想像するかもしれない。
　しかし、知能機械システム研究室の手がける
それらは、どれもとてもシンプルだ。例えば、
上に紹介している超小型モビリティは、アイシ
ンの ILY-Aiをベースにしたもので、人間の運転
操作で目的地まで移動したのち、無人の自律走
行で出発点に戻るという、“乗り捨て”用途を想

定しているのだが、外界センサーとして追加さ
れているのは１基の二次元LiDARのみ。一般に
自律走行の移動体といえば必須されるGPSや、
ナビマップのような入力済みの地図情報は実装
されていない。人間が初めての場所を訪れたと
きのように、道や地形を判別、記憶し、自ら行
動計画を立てる。
　同研究室が掲げるテーマは“機械を状況に応
じて適切に動かすための研究”。そのひとつが、
冒頭の“AI技術を用いた自律移動ロボット”だが、

研究の主軸はロボットそのものでなく、ロボッ
トという機械を知能化するAI技術。AI技術とい
えば、近年ブラックボックス化が懸念されると
ころだが、そこはやはりアカデミアらしく、AI

技術の動作原理、特性性質をしっかりと理解し
たうえで、シンプルかつミニマム、そして効率
的に使いこなすというのが、同研究室を率いる
大川准教授の“流儀”。ほかにも自動車関連メー
カーとの共同研究を数多く手がけており、どれ
も興味深いものばかりであった。

［ 融合理工学府 機械工学コース ］
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知能機械システム研究室

大川一也
博士（工学）　准教授

↑ 走行状態を再現したエミッション計測や、車両モデル構築のために用いら
れるシャシーダイナモ。ほかにPEMS（車載型排出ガス計測装置）も保有して
おり、実車を用いた計測や研究の受託も行なっている。

↑ 7.7ℓという排気量をもつAVL製の試験用単気筒エンジンをベースとする実
験装置。コージェネ用途を想定した都市ガス燃料を用いながら、問題とされる
超高過給下の異常燃焼を抑制、世界最高水準の超高出力運転を実現。

↑ 低慣性のダイナモメーターにより、実際の走行状態と同様の負荷を、定常
から過渡まで、あらゆる状態で掛けることのできるエンジンベンチ。新たな制
御方法の研究、モデル化を目的した計測など、その用途はさまざまだ。

← 運転中のシリンダー内を直接観測することができる可視化エンジン装置。上はガ
ソリン直噴インジェクターによる噴霧の周囲における流速分布を捉えたもの。蛍光
PIV（上右）と呼ばれる手法を用いることで、より近傍の様子が見えるようになった。

光学計測による燃料噴霧の可視化

シャシーダイナモメーター設備 NEDO事業による単気筒大型ガス機関の研究 モード運転を模擬できる過渡シミュレーションベンチ

［工学研究院機械工学コース］
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次世代モビリティパワーソース研究センター

窪山達也
博士（工学） 准教授

森吉泰生
博士（工学） 教授

三次元点群(元情報)

クラスタ化 サイズで絞り込み

三次元グリッドマップ

ロボット

→ アイシンの超小型モビリティ、ILY-Aiをベースとする実験車。車両
後部に追加した二次元LiDARを傾斜配置することで、走行しながら左
右方向を三次元スキャンするかたちで地図を作成、それを基にGPSな
どの外部情報に頼ることなく完全スタンドアローンで自律走行する。

↑ LiDARが捉える三次元点群データ（左上）は、そのままでは単なる点の集まりでしかない。ここから
それぞれの人や物体などを分類しながら情報として抽出するには、複雑な処理が必要とされるのが一
般的だが、グリッドマップ（右上）を用いる手法により処理負荷を抑制している。

→ 同研究室が手掛ける超小型モビリティと自律移動ロボット。右端のロボットでは、下のものと同様
の斜めに置いた二次元LiDARにミラーを一枚追加することで、前方監視の機能も同時に持たせてい
る。限られたハードウェアリソースを最大限に利用しようという大川准教授のアイデアだ。
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