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1. 緒言

本稿では、学術会議用クラスファイル jsproceedings.cls を
用いた LATEX 2ε での論文の書き方と体裁を整える注意点につ
いて述べる。jsproceedings.clsは、ロボティクス系の国内会議
（日本ロボット学会 RSJ、日本機械学会 ROBOMECH、計測自
動制御学会 SIなど）、つくばチャレンジシンポジウム、筑波大
学の山彦シンポジウムや大学院セミナーなどの日本語での論

文執筆に使用するために筆者が作成した。その他の学術会議

も含め、科学技術論文を LATEX 2ε で執筆する際の参考になれ
ば幸いである。なお本稿は、LATEX ソースと見比べながら読
んで頂きたい。

2. 論文タイトル

論文タイトルを書く際には、jsproceedings.clsで定義した以
下の独自のコマンドを用いる。具体的な書き方は LATEXソー
スを参照されたい。

• \title{}コマンド：日本語タイトル
• \author{}コマンド：日本語著者名、発表者の前に “○”
を書くフォーマットが多い

• \authorrefmark{}コマンド：著者の日本語所属マーク
• \etitle{}コマンド：英語タイトル
• \eauthor{}コマンド：英語著者名、発表者の前に “*”を
書くフォーマットが多い

• \eauthorrefmark{}コマンド：著者の英語所属マーク
• \affiliation{}コマンド：著者のチーム名
• \abstract{}コマンド：概要
• \keywords{}コマンド：キーワード
• \authorreftext{}{}コマンド：著者の日本語所属名
• \eauthorreftext{}{}コマンド：著者の英語所属名

3. 図

本章では、図を挿入する複数の方法、キャプションの書き

方や本文中での参照の仕方について述べる。
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Fig. 1 Concept of the point cloud registration using maxi-
mum a posteriori estimation and the definitions of variables.

3.1 Figureの挿入
Fig. 1に、図を挿入する基本形を示す。図の挿入には、fig-

ure 環境（\begin{figure}、\end{figure}）と \include
graphics{} コマンドを用いる。具体的な書き方は LATEX
ソースを参照されたい。

Fig. 2 のように 2 カラムで 2 段抜きの図を挿入する場合、
figure*環境（\begin{figure*}、\end {figure*}）を用いる。

3.2 キャプション

図の下に \caption{} コマンドでキャプションを付ける。
キャプションを英語で書くか、日本語で書くかを論文中で統一

する。論文を投稿する学会のフォーマットに従うが、和文論

文でも英語のキャプションとする場合が多い。図表とキャプ

ションだけを見て論文の内容が類推できるよう、キャプショ

ンは単語ではなく文章で書く。よって英語の場合は最初の文

字を大文字にし、その後は固有名詞などを除いて小文字にす

る。また、文末にはピリオドを書く。

3.3 本文中での参照

論文に挿入した図は、本文中で必ず参照する。図を参照す

る際は、以下の例のように \figref{} コマンドを用いる。
\figref{} コマンドは、jsproceedings.cls で定義した独自の



Fig. 2 An example of registration results of standard ICP and MAP-ICP in the hallway environment.

Table 1 Means of the correspondence distances after registration.

Environment room hallway moved objects

Standard ICP 0.123 [m] 0.456 [m] 0.789 [m]
MAP-ICP 0.987 [m] 0.654 [m] 0.321 [m]

コマンドである。参照先の図には、\label{}コマンドでラベ
ルを付けておく。

LATEXソース
\figref{fig:matching-concept}に、提案手法の概念
と各変数の定義を示す。

出力

Fig. 1に、提案手法の概念と各変数の定義を示す。

4. 表

本章では、表を挿入する方法、キャプションの書き方や本

文中での参照の仕方について述べる。

4.1 Tableの挿入
Table 1 に、表を挿入する例を示す。表の挿入には、ta-

ble 環境（\begin{table}、\end{table}）と tabular 環境
（\begin{tabular}、\end{tabular}）を用いる。具体的な
書き方は LATEXソースを参照されたい。
表の罫線は格子状に引く必要はなく、省略できる罫線は引

かずに罫線を少なくした表の方が美しい組版と言われる。特

に英文の場合、縦罫線は引かない方が良い。

横罫線は、標準の \hline コマンドでは上下の間隔が狭

く、線の太さのバランスも良くない。そこで booktabs.sty の
\toprule、\midrule、\cmidrule、\bottomruleコマンド
を用いることで、より見やすい表を書く。

4.2 キャプション

表の上に \caption{} コマンドでキャプションを付ける。
キャプションを英語で書くか、日本語で書くかを論文中で統一

する。論文を投稿する学会のフォーマットに従うが、和文論

文でも英語のキャプションとする場合が多い。図表とキャプ

ションだけを見て論文の内容が類推できるよう、キャプショ

ンは単語ではなく文章で書く。よって英語の場合は最初の文

字を大文字にし、その後は固有名詞などを除いて小文字にす

る。また、文末にはピリオドを書く。

4.3 本文中での参照

論文に挿入した表は、本文中で必ず参照する。表を参照す

る際は、以下の例のように \tableref{}コマンドを用いる。
\tableref{} コマンドは、jsproceedings.cls で定義した独自
のコマンドである。参照先の表には、\label{}コマンドでラ
ベルを付けておく。

LATEXソース
\tableref{table:corr-dist}に、マッチング後の対応
点間距離の平均値を示す。

出力

Table 1に、マッチング後の対応点間距離の平均値を示す。



5. 結言

本稿では、学術会議用クラスファイル jsproceedings.cls を
用いた LATEX 2ε での論文の書き方と体裁を整えるための注意
点について述べた。科学技術論文を LATEX 2ε で執筆する際の
参考になれば幸いである。
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