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JABEE基準1(1)

到達目標毎の評価方法と基準

履修上の
注意事項

総合評価

テキスト

参考書

関連科目

到　達　目　標 達成度

科　　目

担当教員

対象学年等

学習・教育目標

授業の
概要と方針

神戸市立工業高等専門学校 2009年度シラバス

ロボット工学 (Robotics)

結城 滋 非常勤講師

機械工学科・5年D組・前期・選択・2単位 ( 学修単位II )

A4-M3(100%) (d)1,(d)2-a,(d)2-d,(g)

産業の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおける産業ロボットの位置付け，産業ロボットにお
ける基本的な要素技術について講義する．適時，適用事例の紹介，演習問題，ディスカッションによってロ
ボット工学についての理解を深める．

【A4-M3 】 現代オートメーションにおける産業用ロボットの
位置付けが理解できる．

産業の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションの位置
付け，将来のロボット技術の展開についてのレポートを提出
させ，現状のロボット技術についての理解度および自分自身
の見解の表現力をレポートで評価する．

【A4-M3 】 産業用ロボットの基本構造が理解できる．
産業ロボットの記号的表現，姿勢の数学的表現が理解できて
いるか定期試験で評価する．

【A4-M3 】 産業用ロボットの基本的な要素技術が理解できる
．

基本要素（教示方法，センサ，アクチュエータ等）の原理と
適切な選定方法が理解できているかを定期試験で評価する．

【A4-M3 】 システムの信頼性や最適化など，システム構築上
の問題について工学的な理解ができる．

システム構築上配慮すべき事項に関わる基礎知識（故障率，
信頼性予測など）が理解できているか定期試験で評価する．

成績は，試験70%，レポート30%として評価する．100点満点で60点以上を合格とする．

プリント（毎講議　配布）

「自動機械機構学」：牧野洋（日刊工業新聞社）
「ロボット工学の基礎」：川崎晴久（森北出版）
「信頼性工学入門」：塩見弘（丸善）

社会経済学系一般科目，工学系科目全般

毎講義配布するプリントに基づいて講義及び問題演習を行い，また同範囲から定期試験の出題をするので，
出席できなかった講義については必ず講義プリントを後日受領すること．



テーマ 内容（目標，準備など）週

授業計画１（ロボット工学）

1 産業の発達と現代オートメーション
産業の発達に伴う生産方式の変化，現代オートメーションにおける産業用ロボットの位置付けについて理解する
．

2 ロボットの概要 現代産業ロボットの基本構成について理解する．

3 ロボットの機構学と制御技術（1） ロボットの記号表現，姿勢の数学的表現について理解する．

4 ロボットの要素技術（1）
ロボットの要素技術（センサ，アクチュエータ，コンピュータ，減速機など）の原理，選定方法の基礎知識につ
いて理解する．

5 ロボットの要素技術（2） 同上

6 ロボットの機構学と制御技術（2） 制御システムの構成，軌跡制御方法について理解する．

7 ロボットの教示技術 ロボットの教示方法について理解する．

8 演習 課題レポートを作成・提出させる．

9 フレキシブル生産システム（1） フレキシブル生産システムの概念と関連技術について理解する．

10 フレキシブル生産システム（2） 同上

11 システム構築における課題 システムの信頼性，最適化など，システム構築上配慮すべき事項に関する基礎知識について理解する．

12 産業ロボットの適用事例（1） 生産ラインへの適用事例を通じて産業用ロボットを利用する際の課題について理解する．

13 産業ロボットの適用事例（2） 同上

14 ロボット技術の展開
最近のロボット研究の事例，医療・福祉，アミューズメント用途などの事例を通じて非産業用ロボットの可能性
について理解する．

15 レビュー演習 問題演習を行う．

備

考
前期定期試験を実施する．


