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図1  動的バランス測定器（試作器）による実験風景 

柏崎産官学コラボ（Ki-g-aC）について 
産学連携 

報 告  

地域産学交流センターでは、柏崎技術開発振興協会の全面的な協力のもと、地域における産官学連携の取組みを強化す

るため、これまで交流懇談会や共同研究プレゼンテーション等を開催してまいりました。これら各種の交流を通じて、「研究内

容や今後の技術革新の動向を聞いてみたい」、「大学との接点を持ち事業に活かしたい」などの意見が企業から寄せられた

ことから、産学連携グループの設置を検討し、平成18年度に柏崎産官学コラボ（（Ki-g-aC）  以下、「キガック」という。）を組

織するに至りました。 

キガックは、共同研究への発展が最終目的ではありますが、定期的な会合を通じての情報交換により産学双方の関係強化

を図ることを当面の目的として、大学側のシーズと企業側のニーズのすり合わせを行い、産学連携のきっかけ作りを行うもの

であります。 

なお、組織名称のキガック（Ki-g-aC）とは、産業界と大学の間に官が仲介役として入り、互いが手を携え協力し合うことで、

柏崎地域における産学連携を推進することを意図したものであり、Kashiwazaki（柏崎）－Industry（産）－Government

（官）－Academia（学）－Collaboration（コラボ）の頭文字を取ったものであります。 

ここでは、現在進行中の3つのテーマを以下にご紹介します。 

 

ご存知のように我が国は高齢社会となっており、高齢者

の健康維持・社会参加の観点から「歩行機能の維持・改善」

が重要視されています。そして適切な歩行動作のためには、

身体の筋肉を強化するだけでなく、転ばずに歩くバランス

能力のトレーニングもまた必要です。そこで、歩行に関わ

る「動的バランス能力」を測定したり、訓練したりする機器

の開発が求められます。 

そのような背景を踏まえ、柏崎産官学コラボ「キガック」

では、個別研究のテーマとして「動的バランス測定器」の

研究開発に取り組んでいます。このグループは、株式会社

白川製作所、株式会社笑足（わらかし）ねっと、株式会社酒

井鉄工所、新潟工科大学情報電子工学科からのメンバー

で構成されています。 

このテーマにおける各種実験は、健康サービス企業であ

る株式会社笑足ねっとが柏崎市の市街地に昨年開設した「運

動あそび場『しらさん家（ち）』」で行っています。現在開

発を進めている動的バランス測定器2号機の写真を図1

に示します。歩行制御機構や各種センサを取り付けた自走

式ウォーキングマシンの上を利用者が歩き、歩行条件が急

に変化した後に普通の歩き方に戻っていく過程を調べる

ものです。 

所定の条件に基づいて歩行を制御する機構の考案と製

作について、企業メンバーのさまざまなノウハウが活かさ

れています。そこに、大学メンバーの持つ生体情報計測手

法を結びつけることで、実用的な動的バランス測定器が開

発できるものと思われます。 

情報電子工学科 
教授　村 上  肇  

動的バランス測定器の開発 
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図4  製作した小型ホバークラフト 

図2

このグループは株式会社テック長沢、株式会社近藤製作

所、有限会社ユニシステムから各1名と小生の計4名で構

成されており、次の概要でネジの検査用機器の開発を目指

しております。 

背景として、加工現場では様々な場面でネジ穴加工が行

われ、その検査も必要になります。この検査としては、ネジ

穴の直径（大きすぎず&小さすぎず）、深さ、締め付易さな

どが適切であるか検査されています。また、一般にネジの

検査には図2に示すネジゲージが用いられ、作業者によっ

て手作業で行われているのが現状です。しかし、1つの加

工品に数カ所のネジ穴を持つ場合の全数検査は非常な忍

耐と労力を要する作業となってしまいます。 

そこで、本グループでは、容易にネジの検査を行うため

の機器開発を目的として活動しています。今回は図3に示

す様に、市販のルーターを改良し、先端にネジゲージを付

けた試作第1号機の製作を行ってみました。もちろん、こ

のままでは問題点も多いのですが、一つ一つ問題を解決し

て実際に利用できる機器を開発して参りたいと考えており

ます。更に最終的には、製品化を行い、新潟工科大学や柏

崎市もしくは新潟県から新たな製品の発信ができたら良

いと考えています。 
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ネジ検査機器開発 

本グループは本学教員と株式会社北星製作所、プロス

パー株式会社から各1名の全3名で構成され、海浜清掃装

置の開発を目標に集まったグループです。柏崎の観光の

目玉である海浜をきれいにし、活気ある街作りの一翼を担

うことができれば・・・という気持ちが活動の発端でした。

特許調査を行った結果、大企業による大型の装置開発は多

いことから、「手軽で容易な」清掃装置の開発を目指し、ア

イディアの創出を行いました。しかし、浜茶屋などの実態調

査に進もうとした矢先に、中越沖地震が発生し、海に訪れ

るお客もほぼ皆無となったことから、その計画は頓挫した

状態となっています。なお、グループ内ではグループメン

バーが切望した小型ホバークラフトの製作に着手し、試作

を終え、運転確認をしました（製作した小型ホバークラフト

を図4に示します）。 
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