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	■ 木材を材料力学的に考える研究
	■ 空洞成長についての研究
	■ 放射音を用いた衝撃力の同定に関する研究
	■ 材料力学の机上実験
	■ パスタの機械的性質の精密測定
	バイオメカニック（生体工学）に関する研究
	■ 並列計算による並列表示及び並列計算機の開発に関する研究
	■ パルスレーザーを用いた非接触応力の測定法の開発

