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桧垣　博章

研究テーマの遂行に必要な手法や技術に関する演習を行なう。具体的には、コンピュータシミュ
レーションに必要なプログラム開発手法の習得、実機実験に必要な装置の実装手法の取得、実
験データの収集と分析方法の取得などを目的とする。

研究テーマの進捗にあわせて、以下の内容を適宜行なう。
・ シミュレーション実験計画
・ シミュレーション実験実施
・ シミュレーション実験結果の分析と考察
・ 実機実験計画
・ 実機実験実施
・ 実機実験結果の分析と考察
・ 関連文献調査とそれに基づく自身の研究の特徴付け

特に指定しない。実験に必要な資料、研究テーマに関わる論文等を学生自らが調査することを指
導する。

なし

研究テーマに関わるシミュレーション実験、実機実験を行なうことによって、その修得度を総合的
に評価する。具体的には、実験計画の適切さ、実験実施の効率、計測精度、分析と考察の適切
さ、などを総合的に評価する。


