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「成書・総説」  
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「海外・国際」  

  「一般」   

1. Ryoken Miyazaki, Takahiro Kanno, Gen Endo, Kenji Kawashima, Pneumatically Driven Handheld 

Forceps with Force Display Operated by Motion Sensor, IEEE International Conference on Robotics 
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(ICAM2015), pp.339-340, Tokyo, Japan, December 7, 2015 

 

  「国内」  
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デバイスの開発，日本フルードパワーシステム学会春季講演会， 2015 年 5 月 28 日  

2. 宮崎良兼，寺田朋央，菅野貴皓，辻俊明，遠藤玄，川嶋健嗣，空気圧ベローズとモーションセン

サを用いた手術支援ロボットのための力覚提示インタフェースの開発，1A1-C06，日本機械学
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4. 森崎大介，菅野貴皓，遠藤玄，川嶋健嗣，空気圧ゴム人工筋のバックドライバビリティを用いた

歩行アシスト装置の評価，2A2-J03，日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演会 '15, May 
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5. 渡邉賢吾，菅野貴皓，伊藤和寿，川嶋健嗣，手術支援ロボットのための複数スレーブ鉗子による
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タによる箸操作の実現，第 16 回計測自動制御学会システムインテグレーション部門講演会，
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2015 年 12 月 16 日  

 

特許  

登録特許 

1. 川嶋健嗣，只野耕太郎，原口大輔：特 5704712，平成 27 年 3 月 6 日，力算出システム  

2. 川嶋健嗣，只野耕太郎：特 5737796，平成 27 年 5 月 1 日，内視鏡操作システムおよび内視鏡

操作プログラム  

出願特許 

3. 川嶋健嗣，菅野貴皓他：特願 2015-140409, 平成 27 年 7 月 14 日，鉗子システム  
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5. Daisuke Haraguchi and Takahiro Kanno: 62/261,208, Nov.30, Sterile attachments for a surgical 
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6. 川嶋健嗣，菅野貴皓他：特願 2016-001248，平成 28 年 1 月 6 日，細径チューブの接合方法  

 


