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授  業  形  態 対面 

授  業  方  法 講義 

学  習  目  標 

ロボットは多様な形態があり、様々な状況で活躍している。その中でもフィールドロボットは過酷

な環境下で安定した動作を求められることが特徴である。本授業では，このフィールドロボットの

特徴を踏まえ、ロボットに使用されている技術、知識の習得を目標とする。 

 

授  業  概  要 

ロボットを実環境で使用するために必要となる知識，理論を学習する。ロボットの使用される環境

や使用対象に関する知識を学んだのち、フィールドロボット設計に必要な機械，電気，制御要素に

ついて学習する。本講義は，担当教員の実務経験を踏まえ、具体的事例を交えながら講義を進め

る。 

授業時間学習以外の学

習（準備学習含む） 

本科目の修得には、30 時間の授業の受講と 60 時間の事前・事後自己学習が必要である。事前学習と

して講義内容と関連する動画の視聴、事後学習として授業中に説明した設計の実施や検証を想定して

いる。 

授  業  計  画 

1 ガイダンス，フィールドロボティクスの概要 

2 ロボットの使用環境 

3 ロボットの計測・採取対象１ 

4 ロボットの計測・採取対象２ 

5 ロボットの機械的強度 

6 ロボットの推進力 

7 機械材料の種類 

8 機械材料の特性 

9 電力源の種類と特性 

10 電気部品の配置と電磁的干渉 

11 現代制御理論の導入 

12 状態方程式の立式１ 

13 状態方程式の立式２ 

14 総合演習１ 

15 総合演習２ 

評  価  方  法 
成績は、試験 80% レポート 20% として評価する。試験は定期試験のみ実施する。100 点満点で

60 点以上を合格とする。     

教 科 書 指定しない。 

参  考  図  書 講義内で紹介する。 

特  記  事  項 
履修にあたって初回の出席者で授業の実施方針を決めるので必ず出席すること。 

必要に応じて追試験を実施する．3DCAD を使用できる PC を所有していることが望ましい。  

 


