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	平成29年度 計測自動制御学会関西支部 ・ システム制御情報学会 若手研究発表会 セッションテーブル
	会場マップ（大阪大学銀杏会館）

	平成29年度 計測自動制御学会関西支部 ・ システム制御情報学会 若手研究発表会 プログラム
	特別講演（大会議室）       15:30～16:30
	B会場（会議室B）
	セッションB1 制御理論1　      10:00～11:30
	セッションB2 制御理論2　　　　　     12:30～13:45
	セッションB3 制御応用　      14:00～15:00

	C会場（会議室C）
	セッションC1 ロボット1　      10:00～11:30
	セッションC2 ロボット2　　　　     12:30～13:45
	セッションC3 計算機科学　　　　　　　　　    14:00～15:15

	D会場（会議室D）
	セッションD1 最適化と学習1      10:00～11:30
	セッションD2 計測技術2　　　　       12:30～13:45
	セッションD3 移動体の制御　　　　     14:00～15:00

	E会場（会議室E）
	セッションE1 計測技術1      10:00～11:30
	セッションE2 最適化と学習2　      12:30～13:45
	セッションE3 メカトロニクス      14:00～15:00



