
東京⼯業⼤学⼯学院
情報通信系説明会

-- 情報通信系の紹介 --

2024年年度
主な項⽬

• 情報通信系のヴィジョン
• 主な研究分野
• 東⼯⼤の教育システム
• 修⼠論⽂研究の流れ
• 修了後の進路

情報通信系ホームページ
https://educ.titech.ac.jp/ict/



情報通信系のヴィジョン
⼈に優しく、持続的な⾼度情報通信社会を
⽀える基盤技術・応⽤システムに
関する研究・教育を⾏います。

2023年度
教員(教授，准教授，助教，他系主担当含む）︓51⼈
博⼠課程︓89⼈，修⼠課程︓206⼈



情報通信社会を⽀える基盤技術，
応⽤システムに関する研究とは︖

プロセッサ

無線通信 言語処理
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インターフェース

視覚・脳情報処理



主な研究分野
l 情報伝送・ネットワーク制御

l 集積回路・組込みシステム・IoT

l 信号処理・画像処理・⾳声処理・⾔語処理

l インターフェース・センサ・拡張現実

l ⼈間の情報処理・知覚認知・脳信号処理
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• 無線通信
• ネットワーク制御
• 符号理論、暗号理論

ネットワーク符号化



主な研究分野
l 情報伝送・ネットワーク制御

l 集積回路・組込みシステム・IoT

l 信号処理・画像処理・⾳声処理・⾔語処理

l インターフェース・センサ・拡張現実

l ⼈間の情報処理・知覚認知・脳信号処理
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• 処理性能・信頼性向上
• ⼩型化・低電⼒化
• 設計の効率化
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主な研究分野
l 情報伝送・ネットワーク制御
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音声

> "Push the bottom."

Push the bottom!

• 医⽤画像のイメージング
• ソーシャルメディアの解析
• 数理基盤の開拓



主な研究分野
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主な研究分野
l 情報伝送・ネットワーク制御

l 集積回路・組込みシステム・IoT

l 信号処理・画像処理・⾳声処理・⾔語処理
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l ⼈間の情報処理・知覚認知・脳信号処理• バーチャルリアリティ
• 機械と⼈間とのインターフェース
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l 情報伝送・ネットワーク制御

l 集積回路・組込みシステム・IoT

l 信号処理・画像処理・⾳声処理・⾔語処理
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• ⼈間の知覚・感性情報処理
• ブレイン・マシンインタフェース
• ⽣体信号処理/インターフェース

 

 
 

�������� 

�^$·%�È#´��s
/��#ºÎ"�Á4�)��0��Ë2��Á�Ð$z�*4
}��
)��MÂ�aV[���t§¶$ÀÊ�%T�¿ µ�-T��Ðb��©��¸¬
��
)����$²�%·#.1|Z�Á�Ð²� º��,v¨�)�5��
���Älc��%��^"/�%�$�Á�Ð#�­4®���� ���Ð¿Ð[ª�Ã
4x¢r#\Í���-�]"!Ì�"|Z�Á4�Ð�1�^$·$z�*4UÇ�1� 4
Èª ��lc4u��
)���2/$lc\±
/Ç/
#"��·$z�*%�T��Ð
b�' NÍ��1$*"/����#m�1�b�$woª"§m4,�/�)��Ó�&�
�ZL�$Â�#Ë�
�»p�	17E�D>?�8F<96I-@=$¼P M¨�1T
�¼Pb�"!%��^$�Á�Ð$z�*4[&"
� #%�Ñ�)�5��

�������

��������
�%·�s
/y0��]Z�	0��^# 
��x,`Äª"|Z�Á$M�����$§Z
²�#�
�%�
/�Òª#lc���/2�
�Z$ÐÔ, fO�2��)����
��Ó
�&7CE$BH6=?EI;$jQ���W
��^$m1� %�Y#%¡N�"
� 

/3
1.�#��4m1z�*%`Äª"¾À
JX%)�)�Æ§�	1 
��,Rq�%
	0)�5�����·��gf$��Á�Ð$
z�*4Ì�"�Á�ÐGAF�k°��
)��Ó�&��4¤#mÀ�1�v �#.��
e4¹¥�1�v�%·³$L"1�»p�_31� �·%~�:�I�}�¯hªÃ�#«
v����Á�Ð4}�� "!��Ç/
#"���)����$.�"�4m1z�*%�
½¦S�%( 5!K��"
#,_3/����Á4ÏÍ�1|Z<?6;$wonÐ ��
d+��Î����$.�"�	1KÅ��mR��2�
1É£�4Ui��
�� 4È{
��
)���

  

����
��	�����
 
 
���� �� ���  
������
	���
���
�	��������� 
������: https://sites.google.com/view/tokyotech-ice-nagailab/ 
 

 

j 1 C7H7A#¿°Æ w
zÕ�1 

56

主な研究分野

౉ࢁٱɾํٱɾۚࢠ : ೳಈతࣗݾճసӡಈʹ൐͏֮ࢹӡಈ଎౓͕਎ମ੍ޚʹ༩͑ΔӨڹ

2 ݧ࣮ 1

2.1 ཁ֓ݧ࣮

ඃऀݧ͸HMDΛ૷ண͠ਖ਼ཱͨ͠ঢ়ଶͰɼࢦఆ͞Ε

ͨ֯౓·Ͱͦͷ৔ͰϤʔ࣠पΓʹճస͢ΔΑ͏ʹࣔࢦ

͞Εͨ (ਤ 1)ɽͦͷࡍ, ඃݾ͕ࣗऀݧճస͢Δ෺ཧత

଎౓ʹର͢Δܹ֮ࢗࢹͷΦϓςΟοΫϑϩʔ଎౓ഒ཰

Λૢͨ͠࡞. ଌܭऴ౸ୡճస֯౓Λ࠷ಈԠ౴ͱͯ͠ߦ

ͨ͠. ΋͠ɼճసӡಈʹ͍֮ͭͯࢹ৘ใ͕਎ମӡಈʹ

Ө͢ڹΔͷͰ͋Ε͹ɼΦϓςΟοΫϑϩʔ͕ࣗݾճస

ӡಈͱໃ६͢Δ଎౓Ͱ͋ͬͨ৔߹, ΦϓςΟοΫϑϩʔ

଎౓ʹैͬͯԠ౴ճస֯౓ͷมԽ͕ΈΒΕΔͱͨ͑ߟ.

ਤ 1 .ࢠͷ༷ݧ࣮ ॎ໼ҹ͸Ϥʔ࣠Λࣔ͢.
Fig. 1 Experiment situation: Vertical arrow

indicates the yaw axis

ਤ 2 ͷྫܹ֮ࢗࢹ
Fig. 2 Examples of visual stimuli

2.2 ๏ํݧ࣮

2.2.1 ඃऀݧ

͸ɼஉੑʹݧ࣮ 4໊ɼঁੑ 1໊ͷ߹ܭ 5໊ʢ͏ͪ 3

໊͕ஶऀʣͷඃࢀ͕ऀݧՃͨ͠ɽஶऀҎ֎ͷඃऀݧ͸

͸ɼશһਖ਼ऀݧͷ໨తʹ͸φΠʔϒͰ͋ͬͨɽඃݧ࣮

ৗྗࢹ΋͘͠͸ڲਖ਼ʹΑΔਖ਼ৗྗࢹΛ͓࣋ͬͯΓɼਖ਼

ৗཱମࢹΛ༗͍ͯͨ͠ɽຊڀݚ͸ɼ౦ۀ޻ژେֶʮਓ

Λର৅ͱ͢Δڀݚʯྙཧ৹ࠪҕһձͷঝೝΛಘ্ͨͰ

ɽͨ͠ࢪ࣮

2.2.2 ૷ஔݧ࣮

͸ɼήʔϜΤϯδϯUnityܹࢗ (Unity 2018.1.1, Unity

Technology Inc.)Λ༻͍ͯ࡞੒͠ɼPC (Alienware AU-

RORA (CPU : Intel CoreTMi7-8700K, Memory :

16GB, Graphics : GeForce GTX 1080, OS : Win-

dows 10 64bit), Alienware Corporation) ͔ΒɼHMD

(HTC Vive, HTC Corporation)ʹεςϨΦը૾ͱ͠

ͯग़ྗͨ͠ɽը૾ͷղ૾౓͸ยͦ؟ΕͧΕ 1080ʷ 1200

pixelͰɼࢹ໺֯͸ 110◦ɼϦϑϨογϡϨʔτ͸ 90Hz

Ͱ͋ͬͨɽ൓ڹԻʹΑͬͯࣗ෼ͷҐஔΛ൑அ͢Δ͜

ͱΛ๷͙ͨΊɼඃऀݧʹϊΠζΩϟϯηϦϯάϔου

ϗϯ (Bose CC-15, Bose Corporation)Λ૷ணͤͨ͞ɽ

HMD͔Β 90HzͰ಄෦ͷҐஔ৘ใΛαϯϓϦϯά͠,

಄෦ͷํ͔޲ΒճసӡಈΛ͠ࢉܭ, Ծ૝্ۭؒͷ֮ࢹ

൓өͨ͠ɽʹܹࢗ

2.2.3 ܹ֮ࢗࢹ

ܘͷ಄෦͔Β൒ऀݧ͸ɼඃܹ֮ࢗࢹ 2.0ʙ5.0mͷٿ

ܘঢ়ͷྖҬΛԾఆ͠ɼͦͷதͷϥϯμϜͳҐஔʹ൒ܗ

0.1mͷ Λ഑ஔۭͨؒ͠ͷ૾Λγϛϡٿͷന৭ݸ50000

Ϩʔγϣϯͨ͠΋ͷͰ͋ͬͨɽܹ֮ࢗࢹΛHMDʹఏ

ࣔ͠ɼͦΕΛฏ໘ʹ౤Өͨ͠ͱ͖ͷ૾ͷྫΛਤ 2ʹࣔ

͢ɽશͯͷτϥΠΞϧʹ͓͍ͯɼܹ֮ࢗࢹͷ֤ٿମͷ

Ґஔσʔλ͸શͯه࿥͍ͯͨ͠ɽ

2.2.4 खॱ

ඃऀݧ͸·ͣɼHMDΛ૷ண͠ɼ࣮ࣨݧͷதԝʹਖ਼

ཱͨ͠ɽHMDͷը໘ʹ͸ɼ࣮ ͱɼ࣮ܹࢗݧ ͷ։࢝Λݧ

஌ΒͤΔจࣔ͞ఄ͕ࣈΕɼඃऀݧͷ߹ਤʹΑΓ࣮͕ݧ

։࢝ͨ͠ɽ։࢝ޙɼը໘ʹ͸ճసํ޲ʢӈ͔ࠨʣͱճ

స֯౓ʢ90◦, 180◦, 270◦,·ͨ͸ 360◦ʣͷࣔ͞ఄ͕ࣔࢦ

Εɼඃ͕ऀݧίϯτϩʔϥʔͷϘλϯΛԡ͢ͱࣔڭจ

͕ফ͑ɼಉ࣌ʹճసӡಈΛ։࢝ͨ͠ɽඃऀݧ͸ɼࣔࢦ

֯౓ʹୡͨ͠ͱ࣌ͨͬࢥ఺ͰίϯτϩʔϥʔͷϘλϯ

Λԡ͠ɼճసӡಈΛऴྃͨ͠ɽ͜Ε͕ 1τϥΠΞϧͰ

͋Δɽඃͨࣔ͠ࢦʹऀݧͷ͸ɼ਎ମӡಈ͢Δ֯౓ͷΈ

Ͱ͋Γɼ଎౓ʹ͍ͭͯͷࣔࢦ͸͠ͳ͔ͬͨɽHMDʹ

ΑΔ಄෦֯౓ͷܭଌ͸։࢝ͷϘλϯԡ͔͠ΒऴྃͷϘ

λϯԡ͠·ͰͷؒͰ͋ͬͨ. ճస֯౓ͷܭଌ͸ɼHMD

ʹΑΔ಄෦Ґஔ৘ใΛࢀর͠ɼ։࢝ͷϘλϯԡ͔͠Β

ऴྃͷ Ϙλϯԡ͠·ͰͷؒͷมԽྔΛ༻͍ͯͨͬߦ.

2.2.5 ৚݅ݧ࣮

ͷճऀݧͷಈ͖ͷ଎౓͸ɼHMDΛ૷ணͨ͠ඃܹࢗ

స֯଎౓Λ໿ 90HzͷαϯϓϦϯάϨʔτͰಘΒΕΔ

HMDͷҐஔͷ৘ใ͔Βࢉग़͠,ͦΕΛج४ͱͯ͠ɼճ
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学院・系・コースの関係

エンジニアリング
デザインコース

各系が提供するコース 系をまたいだコース



東⼯⼤の教育システム
l 講義

l原則，英語による講義（⼤学院）

lクオータ制
l多くの講義は，週に⼆回講義がある

l第⼀クオータ（１Ｑ）︓４⽉~５⽉ごろ
l第⼆クオータ（２Ｑ）︓６⽉~８⽉上旬
l第三クオータ（３Ｑ）︓９⽉末〜１１⽉
l第四クオータ（４Ｑ）︓１２⽉から２⽉初旬

lリベラルアーツ教育・キャリア教育



修⼠論⽂研究の流れ（情報通信コース）

１年⽬

２年⽬

１学期⽬ ２学期⽬
１Ｑ⽬ ２Q⽬ ３Q⽬ ４Q⽬

オリエンテーション 研究構想発表

３学期⽬ ４学期⽬
５Q⽬ ６Q⽬ ７Q⽬ ８Q⽬

中間審査会 論⽂提出・発表
学位申請

Ｑ︓クオータ



情報通信系の⼈材養成
l 修⼠課程
l 世界第⼀級の⼒量をもつ研究者・技術者
l グローバルに活躍できる産業界等の幹部

l 基礎的な理解⼒と応⽤発展⼒
l 情報通信産業全体を俯瞰する視野
l 国際感覚や研究開発等における強い倫理観について
様々な活動を通して体得

l 博⼠課程
l 豊かな国際社会の実現に向けて、科学・技術の
フロンティアを開拓・牽引できるリーダー



修⼠・博⼠課程修了⽣の進路
l 修⼠修了後

博⼠課程進学、アートディンク、アクセンチュア、アマゾン、
AlphaTheta、伊藤忠テクノソリューションズ、NEC、NHK、
NTTコミュニケーションズ、NTTデータ、NTTドコモ、NTT研究所、
NTT東⽇本、コーエーテクモゲームス、Gunosy、KDDI、JAXA、
セイコーエプソン、ソニー、ソフトバンク、SOLIZE Engineering、
⼤⽇本印刷、トヨタ⾃動⾞、トヨタシステムズ、ニッテツソリュー
ションズ、⽇本⽣命、⽇本テキサスインスツルメンツ、任天堂、
野村総合研究所、パーソルキャリア、パナソニック、⽇⽴製作所、
フィラメント、本⽥技研、マイクロンメモリジャパン、三菱商事、
楽天、LIXIL、リード、ローランド、など

l 博⼠修了後
国内外の⼤学や公的研究機関、⺠間企業の研究所



情報通信系の紹介
おしまい

情報通信系ホームページ
https://educ.titech.ac.jp/ict/



Human Centered Science and Biomedical Engineering
ライフエンジニアリングコースを担当する教員の研究室に配属された学生は本コースを選択することができます

ひとの健康を守り、ひとに優しい持続的な社会の実現のために
科学技術の発展に貢献する

複合系コース

参加する学院・系

生命理工学院
 ・ 生命理工学系

物質理工学院
 ・ 材料系
 ・ 応用化学系

工学院
 ・ 機械系
 ・ 電気電子系
 ・ 情報通信系

情報理工学院
 ・ 情報工学系

n ひとの健康・医療・環境に関わる科学・技術の融合

n それぞれの専門を基盤にして幅広い分野を学ぶ

n 分野間の交流による新しい視点を獲得

n 企画力、リーダーシップ力、コミュニケーション力

n 企業や医療機関等との緊密な連携

特色あるカリキュラム

• 他分野専門基礎

• 異分野の研究室での研究体験

• アントレプレナー関連科目

 （デザイン創造・事業創出マネジメント）

• 修士論文研究計画論

（異分野の教員・他研究者との議論）
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大学院複合系コース

「人間医療科学技術コース」

平成7年度4月から開講
東工大の工学院、物質理工学院、情報理工学院、生命理工学院、環境・社会理工学院の教員と

医科歯科大の医歯学専攻、医歯理工保健学専攻、生命理工医療科学専攻、看護先進科学専攻の教員による
融合教育の新たな複合型大学院教育コース

東京工業大学＆東京医科歯科大学 医歯理工融合大学院教育コース

現・ライフエンジニアリングコース主担当教員のほとんどが参加

（ライフエンジニアリングコースは令和6年9月入学で募集停止）

カリキュラムや担当教員などの詳細は今年4月～5月の間に逐次公開します。


