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l Paper IF Citations

123 zffectNof´ TiltedN’roundNon´ MuscleNvctivityNin´ “umanNSitbtobStandNMotionoNPreliminaryNResultcN
LectureeNoteseineNetworkseandeSystemsaN2022aNhifbhje 0.5

122 vrtificialNneuralNnetworkNthatNmodifiesNmuscleNactivityNinNsitbtobstandNmotionNusingNsensoryNinputcN
AdvancedeRoboticsaN2021aNhjaNmjmbmkk 1.7

121 vnalysisNofNmuscleNsynergyNandNkinematicsNinNsitbtobstandNmotionNofNhemiplegicNpatientsNinNsubacuteN
periodcNAdvancedeRoboticsaN2021aNhjaNmklbmll 1.7 3

120 PathNPlanningNforN°ocalizationNofNRadiationNSourcesNwasedNonNPrincipalNxomponentNvnalysiscNAppliede
SciencesenSwitzerlandoaN2021aNffaNilel 2.6 2

119 vcousticNxamerabwasedNPoseN’raphNS°vMNforNyenseNhbyNMappingNinNUnderwaterNznvironmentscN
IEEEeJournaleofeOceaniceEngineeringaN2021aNikaNmgnbmil 3.3 3

118 ModifiedNsensoryNfeedbackNenhancesNtheNsenseNofNagencyNduringNcontinuousNbodyNmovementsNinN
virtualNrealitycNScientificeReportsaN2021aNffaNgjjh 4.9 5

117 ’oalNzstimationNofNMandatoryN°aneNxhangesNwasedNonN”nteractionNbetweenNyriverscNAppliede
SciencesenSwitzerlandoaN2020aNfeaNhgmn 2.6 0

116 vutomatedN”mageNPresentationNforNwackhoeNzmbankmentNxonstructionNinNUnmannedNxonstructionN
SiteN2020aN 2

115 vxMarkeroNvcousticNxamerabwasedNFiducialNMarkerNSystemNinNUnderwaterNznvironmentcNIEEEe
RoboticseandeAutomationeLettersaN2020aNjaNjefmbjegj 4.2 2

114 SmartphoneNZombieNyetectionNFromN°iyvRNPointNxloudNforNMobileNRobotNSafetycNIEEEeRoboticseande
AutomationeLettersaN2020aNjaNggjkbggkh 4.2 1

113 TemporalNMuscleNSynergyNFeaturesNzstimateNzffectsNofNShortbTermNRehabilitationNinNSitbtobStandNofN
PostbStrokeNPatientscNIEEEeRoboticseandeAutomationeLettersaN2020aNjaNflnkbfmeg 4.2 2

112 ’ammabrayNSourceN”dentificationNbyNaNVehiclebmountedNiˇ�NxomptonN”magerN2020aN 1

111 vctionNRecognitionNofNzxcavatorNbyNyeepN°earningNUsingNSimulatedNTrainingNyatacNTheeProceedingse
ofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2020aNgegeaNgPgbvej 0

110 FreeNviewpointNimageNgenerationNsystemNusingNfisheyeNcamerasNandNaNlaserNrangefinderNforNindoorN
robotNteleoperationcNROBOMECHeJournalaN2020aNlaN 2.1 5

109 hke´°NyepthNzstimationNfromNMultipleNFisheyeN”magesNwithNOrigamiNxrownNRepresentationNofN
”cosahedronN2020aN 1

108 vutomaticNVideoNPresentationNforNwackhoeNzmbankmentNxonstructionNwasedNonNRemoteN
OperatorUsNRequirementscNJournaleofetheeJapaneSocietyeforePrecisioneEngineeringaN2020aNmkaNfkibfle 0.1

107 –udgementNofNTrafficabilityNofNxonstructionNMachineryNwasedNonNzstimationNofNSoilNParametersN
fromNSpectralN”magescNJournaleofetheeJapaneSocietyeforePrecisioneEngineeringaN2020aNmkaNfejlbfekh 0.1
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106
yevelopmentNofNanNvrtificialNMarkerNSystemNbasedNonNvcousticNxameraNforNUnderwaterN
znvironmentcNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN
2020aNgegeaNfvfbwef

0

105
RadioactiveNsourceNrecognitionNwithNmovingNxomptonNcameraNimagingNrobotNusingN’eanticNNucleare
InstrumentseandeMethodseinePhysicseResearchreSectioneA:eAcceleratorsreSpectrometersreDetectorseande
AssociatedeEquipmentaN2020aNnjhaNfkhfem

1.2 2

104 TemporalNFeaturesNofNMuscleNSynergiesNinNSitbtobStandNMotionNReflectNtheNMotorN”mpairmentNofN
PostbStrokeNPatientscNIEEEeTransactionseoneNeuraleSystemseandeRehabilitationeEngineeringaN2019aNglaNgffmbgfgl4.8 21

103 ThreebdimensionalNUnderwaterNznvironmentNReconstructionNwithN’raphNOptimizationNUsingN
vcousticNxameraN2019aN 4

102 °anebchangeNdetectionNbasedNonNindividualNdrivingNstylecNAdvancedeRoboticsaN2019aNhhaNfemlbfenm 1.7 12

101 RobustNPathNPlanningNvgainstNPoseNzrrorsNforNMobileNRobotsNinNRoughNTerraincNAdvanceseine
IntelligenteSystemseandeComputingaN2019aNglbhn 0.4 2

100 OrganizationNofNfunctionalNmodularityNinNsittingNbalanceNresponseNandNgaitNperformanceNafterN
strokecNClinicaleBiomechanicsaN2019aNklaNkfbkn 2.2 1

99
PedestrianNtrajectoryNpredictionNusingNwiRππNencoderâ��decoderNframeworkZZNPortionsNofNthisNworkN
wereNpreviouslyNpresentedNatNtheNRoboticsNSymposiaNgefmaNToyamaaN–apancViewNallNnotescNAdvancede
RoboticsaN2019aNhhaNnjkbnkn

1.7 5

98
”mprovementNofNSenseNofNvgencyNyuringNUpperb°imbNMovementNforNMotorNRehabilitationNUsingN
VirtualNRealitycNAnnualeInternationaleConferenceeofetheeIEEEeEngineeringeineMedicineeandeBiologye
SocietyeIEEEeEngineeringeineMedicineeandeBiologyeSocietyeAnnualeInternationaleConferenceaN2019aN
gefnaNffmbfgf

0.9 1

97 OctaveNyeepNPlanebSweepingNπetworkoNReducingNSpatialNRedundancyNforN°earningbwasedN
PlanebSweepingNStereocNIEEEeAccessaN2019aNlaNfjehekbfjehfl 3.5 1

96 xhangesNinNwodyNRepresentationNofNtheN“umanNUpperN°imbNasNaNFunctionNofNMovementNandNVisualN
“andNPositioncNJournaleofeAdvancedeComputationaleIntelligenceeandeIntelligenteInformaticsaN2019aNghaNfnkbgem0.4 1

95 yevelopmentNofNRemoteNxontrolNTechnologyNforNyisasterNResponseNxonstructionNRobotscNThee
ProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2019aNgefnaNgPfbzej 0

94
hyNReconstructionNofNRadiationNSourcesNxonsideringNObjectsNinNMeasurementNznvironmentNbyNaN
MobileNRobotNzquippedNwithNaN’ammabrayNyetectorcNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeone
RoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2019aNgefnaNgvfbwfe

0

93 xurrentNandNFutureNPhotonicNTechnologiesNforNyecommissioningNRobotscNTheeRevieweofeLasere
EngineeringaN2019aNilaNkhe 0

92 zfficientNMotionNPlanningNforNMobileNRobotsNyealingNwithNxhangesNinNRoughNTerraincNThee
ProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2019aNgefnaNgvgbxfh 0

91 TumbleNvvoidanceNofNTeleoperatedNMobileNRobotsNyuringNTravelingNxontrollingNRobotâ��sNvrmcNThee
ProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2019aNgefnaNgPfbwek 0 1

90 yevelopmentNofNxonstructionNTechnologyNforN”ntelligentNxonstructionNSystemcNTheeProceedingseofe
JSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2019aNgefnaNfPgbyeh 0 1

89 SkillNvbstractionNofNPhysicalNTherapistsNinN“emiplegiaNPatientNRehabilitationNUsingNaNWalkingNvssistN
RobotcNInternationaleJournaleofeAutomationeTechnologyaN2019aNfhaNglfbglm 0.8 4

(2019-2020)
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88 ”nvestigatingNtheNRelationshipNwetweenNvssistedNyriverâ��sNSovNandNzz’cNBiosystemseandeBioroboticsaN
2019aNfehnbfeih 0.2 2

87 vdvancedNvdaptiveNxruiseNxontrolNwasedNonNOperationNxharacteristicNzstimationNandNTrajectoryN
PredictioncNAppliedeSciencesenSwitzerlandoaN2019aNnaNimlj 2.6 4

86 zfficientNMotionNPlanningNforNMobileNRobotsNyealingNwithNxhangesNinNRoughNTerraincN
IFACsPapersOnLineaN2019aNjgaNmhbmk 0.7

85 RotationNzstimationNofNvcousticNxameraNwasedNonN”lluminatedNvreaNinNvcousticN”magecN
IFACsPapersOnLineaN2019aNjgaNfkhbfkm 0.7 4

84 vdaptiveNMotionNPlanningNwasedNonNVehicleNxharacteristicsNandNRegulationsNforNOffbRoadNU’VscN
IEEEeTransactionseoneIndustrialeInformaticsaN2019aNfjaNjnnbkff 11.9 7

83 zffectNofNPhysicalNTherapyNonNMuscleNSynergyNStructureNyuringNStandingbUpNMotionNofN“emiplegicN
PatientscNIEEEeRoboticseandeAutomationeLettersaN2018aNhaNgggnbgghk 4.2 14

82 vcousticN”mageNSimulatorNwasedNonNvctiveNSonarNModelNinNUnderwaterNznvironmentN2018aN 5

81 “umanNResourceNyevelopmentNforNyecommissioningNofNFukushimaNyaiichiNπuclearNPowerNPlantcN
JournaleofetheeRoboticseSocietyeofeJapanaN2018aNhkaNijkbijn 0.1

80 RunningNStabilityNVisualizationNwithNyynamicNSimulatorNforNRobotNTeleoperationcNTheeProceedingseofe
JSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2018aNgefmaNgvfb ek 0

79 UsabilityNvnalysisNofN”nformationNonNWorkerâ��sN“andsNinNvnimatedNvssemblyNManualscNInternationale
JournaleofeAutomationeTechnologyaN2018aNfgaNjgibjhg 0.8 3

78 yevelopmentNofNFluffyNScreenNSystemNandNFieldNTrialNatNaNShoppingNMallcNInternationaleJournaleofe
AutomationeTechnologyaN2018aNfgaNingbinm 0.8

77 VisualNandNVestibularN”nputsNvffectNMuscleNSynergiesNResponsibleNforNwodyNzxtensionNandN
StabilizationNinNSitbtobStandNMotioncNFrontierseineNeuroscienceaN2018aNfgaNfeig 5.1 6

76 TrajectoryNPredictionNofNSurroundingNVehiclesNxonsideringN”ndividualNyrivingNxharacteristicscN
InternationaleJournaleofeAutomotiveeEngineeringaN2018aNnaNgmgbgmm 0.3 3

75 hyNOccupancyNMappingNFrameworkNwasedNonNvcousticNxameraNinNUnderwaterNznvironmentcN
IFACsPapersOnLineaN2018aNjfaNhgibhhe 0.7 6

74 vdvancedNvdaptiveNxruiseNxontrolNwasedNonNxollisionNRiskNvssessmentN2018aN 3

73 TheNReadinessNPotentialNReflectsNtheNReliabilityNofNvctionNxonsequencecNScientificeReportsaN2018aNmaNffmkj4.9 7

72 yynamicNStateNzstimationNofNyrivingNStyleNwasedNonNyrivingNRiskNFeaturecNInternationaleJournaleofe
AutomotiveeEngineeringaN2018aNnaNhfbhm 0.3 5

71 °anebxhangeNyetectionNwasedNonNVehiclebTrajectoryNPredictioncNIEEEeRoboticseandeAutomatione
LettersaN2017aNgaNffenbfffk 4.2 63
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70
’aitNanalysisNofNpatientsNwithNkneeNosteoarthritisNbyNusingNelevationNangleoNconfirmationNofNtheN
planarNlawNandNanalysisNofNangularNdifferenceNinNtheNapproximateNplanecNAdvancedeRoboticsaN2017aN
hfaNkmbln

1.7 10

69 xlarificationNofNmuscleNsynergyNstructureNduringNstandingbupNmotionNofNhealthyNyoungaNelderlyNandN
postbstrokeNpatientscNIEEEeInternationaleConferenceeoneRehabilitationeRoboticsaN2017aNgeflaNfnbgi 1.3 7

68 MuscleNsynergyNstructureNusingNdifferentNstrategiesNinNhumanNstandingbupNmotioncNAdvancede
RoboticsaN2017aNhfaNiebji 1.7 14

67 hyNradiationNimagingNusingNmobileNrobotNequippedNwithNradiationNdetectorN2017aN 11

66 hbyNReconstructionNofNUnderwaterNObjectNwasedNonNzxtendedN almanNFilterNbyNUsingNvcousticN
xameraN”magescNIFACsPapersOnLineaN2017aNjeaNfeihbfein 0.7 5

65 RecoveryNMotionN°earningNforNvrmNMountedNMobileNxrawlerNRobotNinNyriveNSystemâ��sNFailurecN
IFACsPapersOnLineaN2017aNjeaNghgnbghhi 0.7 1

64 VisualizationNofNObstaclesNonNwirdUsbeyeNViewNbyNOmnidirectionalNhyNRangingNUsingN°iyvRNforN
RemoteNxontrolledNRobotcNJournaleofetheeJapaneSocietyeforePrecisioneEngineeringaN2017aNmhaNfgfkbfggh 0.1

63 ”nvestigatingNtheNrelationshipNbetweenNdriverUsNsenseNofNagencyNandNzz’oNMubrhythmNisNmoreN
suppressedNinNhigherNSovNcaseN2017aN 1

62 hyNreconstructionNofNlineNfeaturesNusingNmultibviewNacousticNimagesNinNunderwaterNenvironmentN
2017aN 4

61 yriverNclassificationNinNvehicleNfollowingNbehaviorNbyNusingNdynamicNpotentialNfieldNmethodN2017aN 5

60 SafenessNvisualizationNofNterrainNforNteleoperationNofNmobileNrobotNusingNhyNenvironmentNmapNandN
dynamicNsimulatorN2017aN 1

59
zvaluationNofNtheNzffectNofNPrimeNStimulusNonNSenseNofNvgencyNinNStopNOperationNofNtheNObjectNinN
xircularNMotioncNJournaleofeAdvancedeComputationaleIntelligenceeandeIntelligenteInformaticsaN2017aN
gfaNffkfbfflf

0.4 1

58 xontinuousNzstimationNofNStressNUsingNPhysiologicalNSignalsNduringNaNxarNRacecNPsychologyaN2017aNemaNnlmbnmk0.5 7

57
RemoteNxontrolNTechnologyNandN“umanNResourceNyevelopmentNforNyecommissioningNofN
FukushimaNyaiichiNπuclearNPowerNStationcNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticse
andeMechatronicsenRobomecoaN2017aNgeflaNgPfbRef

0

56 RadiationNSourceN°ocalizationNUsingNS°vMNforNxomptonNxameraNMountedNonNMobileNRobotcNThee
ProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2017aNgeflaNgPfbRek 0

55 WhereNRobotN°ooksN”sNπotNWhereNPersonNThinksNRobotN°ookscNJournaleofeAdvancedeComputationale
IntelligenceeandeIntelligenteInformaticsaN2017aNgfaNkkebkkk 0.4 1

54 yynamicNpotentialbmodelbbasedNfeatureNforNlaneNchangeNpredictionN2016aN 9

53 zffectsNofN’azeNPointNonNyrivingNinNMotorsportcNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeone
RoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2016aNgefkaNfPfbfgbf 0 0

(2016-2017)
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52
StoringNandNWarningNMethodNofNPerilousNznvironmentNUsingNPotentialNFieldNforNTeleoperationNofN
RobotcNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2016aN
gefkaNfPfbfjak

0 1

51
xooperativeNTransportationNofNaNSingleNObjectNbyNMultipleNOmnibdirectionalNMobileNManipulatorsN
withNPassiveN–ointsNMechanismcNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseande
MechatronicsenRobomecoaN2016aNgefkaNfvfbeiah

0 1

50 vutomaticNyetectionNMethodNofN°anebxhangingN”ntentionsNwasedNonNRelationshipNwithNvdjacentN
VehiclesNUsingNvrtificialNPotentialNFieldscNInternationaleJournaleofeAutomotiveeEngineeringaN2016aNlaNfglbfhi0.3 12

49 ’oalbyirectedNMovementNznhancesNwodyNRepresentationNUpdatingcNFrontierseineHumane
NeuroscienceaN2016aNfeaNhgn 3.3 13

48 vNhumanbfriendlyNrobotNnavigationNalgorithmNusingNtheNriskbRRTNapproachN2016aN 12

47 °anebchangingNfeatureNextractionNusingNmultisensorNintegrationN2016aN 2

46 “umanNVisualNvttentionNModelNwasedNonNvnalysisNofNMagicNforNSmoothN“umanâ��RobotN”nteractioncN
InternationaleJournaleofeSocialeRoboticsaN2016aNmaNkmjbkni 4 6

45 zstimationNofNstressNduringNcarNraceNwithNfactorNanalysisN2015aN 4

44
wirdUsbeyeNViewN”mageN’enerationNwithNxameraNMalfunctionNinN”rradiationNznvironmentcNThee
AbstractseofetheeInternationaleConferenceeoneAdvancedeMechatronicseTowardeEvolutionaryeFusioneofeITe
andeMechatronicseICAMaN2015aNgefjckaNfllbflm

3

43
yistributedNxooperativeNFaultNyiagnosisNforN”nternalNzlectricalNxomponentsNofNRobotNSystemcNThee
AbstractseofetheeInternationaleConferenceeoneAdvancedeMechatronicseTowardeEvolutionaryeFusioneofeITe
andeMechatronicseICAMaN2015aNgefjckaNghjbghk

42
yetectionNMethodNofN°aneNxhangeN”ntentionsNinNOtherNyriversNUsingN“iddenNMarkovNModelscNThee
AbstractseofetheeInternationaleConferenceeoneAdvancedeMechatronicseTowardeEvolutionaryeFusioneofeITe
andeMechatronicseICAMaN2015aNgefjckaNgjhbgji

2

41
gvgbOenNyesignNofNFastNWalkNTrajectoryNforNQuadrupedNRobotsNduringNStateNTransitionNbetweenN
TwoNvrbitraryNStatescNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicse
nRobomecoaN2015aNgefjaN_gvgbOen_fb_gvgbOen_g

0

40 gvfbQekNPathNPlanningNofNanNOverheadNxraneNinNxonsiderationNofNMovingNObstaclescNThee
ProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2015aNgefjaN_gvfbQek_fb_gvfbQek_g0

39 fvfbSefNVisualNvttentionNModelNofNzffectNofNRobotUsNPostureNonNvreaNofN“umanUsNvttentioncNThee
ProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2015aNgefjaN_fvfbSef_fb_fvfbSef_i0

38
xourseNyetectionNfromN”ntegratedNhyNznvironmentNMeasurementNbyNMultipleNMobileNRobotscNThee
AbstractseofetheeInternationaleConferenceeoneAdvancedeMechatronicseTowardeEvolutionaryeFusioneofeITe
andeMechatronicseICAMaN2015aNgefjckaNghlbghm

37
gPfbVegNxooperativeNtransportationNcontrolNofNthreeNomnibdirectionalNmobileNmanipulatorsNusingN
passiveNjointNmechanismcNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicse
nRobomecoaN2015aNgefjaN_gPfbVeg_fb_gPfbVeg_g

0

36
fPfb“ejNyevelopmentNofNloadsNandNmomentsNmeasurementNsystemNforNanalysisNofNridingNpostureN
duringNpedalingcNTheeProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicse
nRobomecoaN2015aNgefjaN_fPfb“ej_fb_fPfb“ej_g

0

35 gvfb”elNyevelopmentNofNaNmechanismNforNridingNoverNaNstepNforNaNwalkerNforNanNagedNpersoncNThee
ProceedingseofeJSMEeAnnualeConferenceeoneRoboticseandeMechatronicsenRobomecoaN2015aNgefjaN_gvfb”el_fb_gvfb”el_g0
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34 VisualNattentionNmodelNforNmanipulatingNhumanNattentionNbyNaNrobotN2014aN 2

33 ModelingNofNhumanNattentionNbasedNonNanalysisNofNmagicN2014aN 3

32 vnalysisNofNmanipulatingNotherUsNattentionNforNsmoothNinteractionNbetweenNhumanNandNrobotN2013aN 4

31 yevelopmentNofNopenNplatformNhumanoidNrobotNyvRw”nbOPcNAdvancedeRoboticsaN2013aNglaNgghbghg 1.7 19

30 ModellingNwehaviourNPatternsNofNPedestriansNforNMobileNRobotNTrajectoryN’enerationcNInternationale
JournaleofeAdvancedeRoboticeSystemsaN2013aNfeaNhfe 1.4 3

29
xollisionNvvoidanceNofNMobileNRobotNwasedNonNPredictionNofN“umanNMovementNvccordingNtoN
znvironmentscNNipponeKikaieGakkaieRonbunshureCeHenuTransactionseofetheeJapaneSocietyeofe
MechanicaleEngineersreParteCaN2013aNlnaNkflbkgm

7

28
zffectNofNMediolateralN neeNyisplacementNonN°igamentsNandNMusclesNaroundN neeN–ointoN
QuantitativeNvnalysisNwithNThreebyimensionalNMusculoskeletalN°igamentN neeNModelcNAdvanceseine
IntelligenteSystemseandeComputingaN2013aNiilbijk

0.4 1

27 MobileNRobotNπavigationNwasedNonN°ocalNRouteN”nformationNandNPedestriansUNFlowcNJournaleofethee
JapaneSocietyeforePrecisioneEngineeringaN2013aNlnaNhinbhjj 0.1

26 vctivenessN”mprovesNxognitiveNPerformanceNinN“umanbMachineN”nteractioncNJournaleofeAdvancede
ComputationaleIntelligenceeandeIntelligenteInformaticsaN2013aNflaNigjbihg 0.4 2

25 “ybridNdynamicNmobileNtaskNallocationNandNreallocationNmethodologyNforNdistributedNmultibrobotN
coordinationN2012aN 1

24 vnNefficientNimprovedNartificialNpotentialNfieldNbasedNregressionNsearchNmethodNforNrobotNpathN
planningN2012aN 70

23 yevelopmentNofNpedestrianNbehaviorNmodelNtakingNaccountNofNintentionN2012aN 19

22 yynamicalNtaskNallocationNandNreallocationNbasedNonNbodyNexpansionNbehaviorNforNmultibrobotN
coordinationNsystemN2011aN 5

21 ”dentificationNofNtypesNofNobstaclesNforNmobileNrobotscNIntelligenteServiceeRoboticsaN2011aNiaNnnbfej 2.6 3

20 PredictionNofNhumanUsNmovementNforNcollisionNavoidanceNofNmobileNrobotN2011aN 8

19 ’aitNpatternNgenerationNandNstabilizationNforNhumanoidNrobotNbasedNonNcoupledNoscillatorsN2011aN 16

18 ”nfluenceNanalysisNofNsettingNthresholdsNonNdynamicalNsequentialNtaskNallocationNandNreallocationN
methodologyN2011aN 1

17 zstimationNofNUsersNRequestNforNvttentiveNyeskworkNSupportNSystemN2010aN 1

(2010-2014)
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16 SmoothNcollisionNavoidanceNinNhumanbrobotNcoexistingNenvironmentN2010aN 21

15 yevelopmentNofNyeskworkNSupportNSystemNUsingNPointingN’estureN”nterfacecNJournaleofeRoboticse
andeMechatronicsaN2010aNggaNihebihm 0.7 1

14 vttentiveNyeskworkNSupportNSystemcNJournaleofeAdvancedeComputationaleIntelligenceeandeIntelligente
InformaticsaN2010aNfiaNljmblkn 0.4 1

13 QuantitativeNzvaluationNofNvutomaticNPartsNyeliveryNinNâ��vttentiveNWorkbenchâ��NSupportingNWorkersN
inNxellNProductioncNJournaleofeRoboticseandeMechatronicsaN2009aNgfaNfhjbfij 0.7 7

12 TargetN”dentificationNThroughN“umanNPointingN’estureNwasedNonN“umanbvdaptiveNvpproachcN
JournaleofeRoboticseandeMechatronicsaN2008aNgeaNjfjbjgj 0.7 3

11 QuantitativeNzvaluationNofN“umanNSupportingNProductionNSystemNPvttentiveNWorkbenchPN2007aN 1

10 vttentiveNWorkbenchoNvnN”ntelligentNProductionNxellNSupportingN“umanNWorkersN2007aNikjbili 0

9 ”mplementationNofN“umanNSupportingNProductionNSystemNPvttentiveWorkbenchPN2006aN 1

8 PredictionNofNTargetNObjectNwasedNonN“umanN“andNMovementNforN“andingbOverNbetweenN“umanN
andNSelfbMovingNTraysN2006aN 3

7 vrrangementNplanningNforNmultipleNselfbmovingNtraysNinNhumanNsupportingNproductionNcellN
PattentiveNworkbenchPN2005aN 4

6 “andlingNofNMultipleN“eterogeneousNObjectsNwithNMarksNbyNaNRobotcNNipponeKikaieGakkaie
RonbunshureCeHenuTransactionseofetheeJapaneSocietyeofeMechanicaleEngineersreParteCaN2004aNleaNlkkbllh 3

5 MotionNxontrolNofNSelfbMovingNTraysNforN“umanNSupportingNProductionNxellNâ��NvttentiveNWorkbenchNâ�� 23

4 ’aitNpatternNgenerationNandNstabilizationNforNhumanoidNrobotNbasedNonNcoupledNoscillators 1

3 ’aitNsupportNforNcompleteNspinalNcordNinjuryNpatientNbyNsynchronizedNlegbswingNwithN“v° 1

2 ’aitNpatternNgenerationNandNstabilizationNforNhumanoidNrobotNbasedNonNcoupledNoscillators 2

1 RadiationNdistributionNestimationNwithNaNnonbdirectionalNdetectorNusingNaNplaneNsourceNmodelZcN
AdvancedeRoboticsafbfe 1.7
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