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+ Masahiko Narita, Sachiko Nakagawa, Physical properties of service robots which is referring to

Joruri puppets, IEEE/ITAI International Congress on Applied Information Technology, 2019
+ Narita Masahiko, Uchiyama Jun, Kondo Yoshio, Tsuchiya Yosuke, Nakagawa Sachiko,
Physical Properties of Service Robot which is Referring to Joruri Puppets and Home Appliance
Design - Enhancement of Robot Service platform for Non-experts -,2019 16th International
Conference on Ubiquitous Robots (UR),2019
+ Hideharu Ouchi, Ryosuke Ueno, Anna Abe, Eri Yoshida, Toshiyuki Masuda, Xiao Yu Liu, Sachiko
Nakagawa and Masahiko Narita, Development of Robot Restaurant Simulator, 2019 16th
International Conference on Ubiquitous Robots (UR) ,2019
+ Satoshi Okano, Nobuto Matsuhira, Eri Sato-Shimokawara, Toru Yamaguchi, Masahiko Narita,
Employing Robots in a Museum Environment: Design and Implementation of Collaborative Robot
Network, 2019 16th International Conference on Ubiquitous Robots (UR),2019
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	・2019年度NEDO「次世代人工知能・ロボットの中核となるインテグレート技術開発」に係る公募(2020/5/7)に，「人とロボットとの新次元コミュニェーションを実現するAI・プラットフォームの研究開発」として，芝浦工業大学，東京都立大学，株式会社ユニキャストと共同提案した（審査中）．
	・2019年度NEDO「先導研究プログラム／新技術先導研究プログラムのうち，II－2ロボットが利活用される産業の創出につながる，人と協働できる多能工ロボットやロボット相互連携のための革新的なロボット事業化技術の研究開発」に係る公募(2019年5月7日)に，「ロボットが利活用される産業の創出につながる，人と協働できるロボットやロボット相互連携のための革新的なロボット事業化技術の研究開発」として，芝浦工業大学，東京都立大学，株式会社東芝と共同提案した（不採択）．

