
科目シラバス 年度

■科目基本情報

■科目詳細情報

第 17 週
まとめ

前期の振り返り

第 15 週
運動学(1)

行列演算と三角関数による運動学／数学の説明

第 16 週
運動学(2)

行列演算と三角関数による積計算からの運動学

第 13 週
制御機構(3)

回転運動、往復運動、力、トルク、リンク機構

第 14 週
制御機構(4)

アクチュエータ（直流、振動）

第 11 週
制御機構(1)

直流モータ、ステッピングモータ、交流モータ

第 12 週
制御機構(2)

サーボシステム（基本構成、R/Cサーボモータ）

第 9 週
ロボットの歴史(3)

人間型ロボットの構成（運動、センサー、認識）

第 10 週
ロボットの歴史(4)

人間に近い情報処理にしくみであるキネマティクスの理解

第 7 週
ロボットの歴史(1)

古代のロボットから現在のロボットまで

第 8 週
ロボットの歴史(2)

産業用ロボットと知能ロボット

第 5 週
知覚・認識系

知覚・認識系についてプログラム演習を行う

第 6 週
機構・制御系

機構・制御系についてプログラム演習を行う

ロボットの構成要素を概観する

第 3 週
Python基礎(1)

Pytyhonについてプログラム演習を行う

第 4 週
Python基礎(2)

Pytyhonについてプログラム演習を行う

参考文献・資料 デジタル資料を授業中に紹介、配付する。

履修上の留意点 特になし

授業計画

第 1 週
ガイダンスと導入

授業の進め方と演習機材の概要説明

第 2 週
ロボットの構成要素

100%

提出課題ではレポートやプログラムの動作確認で評価する。期末に演習課題を与える事によって習熟度の確認を行う。
平常評価では普段の授業態度、生活態度で評価する。

授業外における学修 授業の進捗に応じて予習復習を２時間を目処に行うこと。ネットなどで有効な参考資料を学習すること。

教科書・教材 「はじめてのＡＩリテラシー」技評論社：ISBN9784297120382

0% 課題評価 70% 平常評価 30% 合計

授業方法
各週の前半では、ロボット工学の基本や基礎的な電子回路の制御手法を演習する。

各週の後半では、シングルボードコンピュータに対するプログラムを演習する。

実務家教員による
実践的教育の内容

ロボットの制御・開発経験を持つ教員が、シングルボードコンピュータを使った制御を各種センサーとサーボモータなどの
アクチュエータの開発演習を通して指導する。開発言語としてPythonとarduino 言語を使用する。

成績評価方法

筆記試験
定期試験 0%

筆記試験
小テスト 0% 実技試験

連携企業等

授業概要
ロボット工学の基礎を学習しPythonおよびCでの制御プログラムの演習を行う。既存のライブラリを最大限活かすことでロ
ボットモーションの原理を理解し、その制御プログラムを試行しながら制御に必要な物体の座標系の幾何学の基礎学習を
行う。

到達目標
①ロボット工学の基本や基礎的な電子回路の制御手法および制御工学上の数学知識を習得する。

②シングルボードコンピュータに対するプログラムを基礎から学習し制御プログラミング会得する。

教員の実務経験 有：実務経験のある教員による授業科目 実務経験職種 ロボット制御・開発

企業等連携授業 該当しない
職業実践専門課程
の企業等連携科目

通年

必修/選択区分 必修 授業形態 演習

担当教員 稲泉　綾二

2025

科目名 ロボット制御基礎 科目コード B640

授業時間/週 前期6,後期6 時間/週 年次 1年 学期



第 34 週
ロボット制御・・・(10)

レポート作成

第 32 週
ロボット制御・・・（8）

各種ロボット制作演習（進級制作）

第 33 週
ロボット制御・・・(9)

進級制作レビュー

第 30 週
ロボット制御・・・（6）

ロボット制作演習（進級制作）

第 31 週
ロボット制御・・・（7）

各種ロボット制作演習（進級制作）

第 28 週
ロボット制御・・・（4）

各種ロボット制作演習（進級制作）

第 29 週
ロボット制御・・・（5）

各種ロボット制作演習（進級制作）

第 26 週
ロボット制御・・・（2）

歩行移動型ロボット制作演習（進級制作）

第 27 週
ロボット制御・・・（3）

各種ロボット制作演習（進級制作）

第 24 週
演習・・・（6）

ネットワーク

第 25 週
ロボット制御・・・（1）

各種ロボット制作演習（進級制作）

第 22 週
演習・・・（4）

情報処理：基本構成、基本動作(raspberryPi,Pico,ESP32）

第 23 週
演習・・・（5）

プログラム開発(raspberryPi,Pico,ESP32）

第 20 週
演習・・・（2）

ロボット動作の生成(raspberryPi,Pico,ESP32）

第 21 週
演習・・・（3）

ロボット動作の移動機構(raspberryPi,Pico,ESP32）

授業計画

第 18 週
センサー

センサー（外界センサー）カメラ、マイクロフォン、タッチ、超音波

第 19 週
演習・・・（1）

ロボット動作：関節機構(raspberryPi,Pico,ESP32）


