
仙台高等専門学校 開講年度 令和04年度 (2022年度) 授業科目 メカトロニクス
科目基礎情報
科目番号 0034 科目区分 専門 / 選択
授業形態 授業 単位の種別と単位数 学修単位: 2
開設学科 ロボティクスコース 対象学年 4
開設期 後期 週時間数 2
教科書/教材 メカトロニクス概論1　　　著者：船橋宏明　　　　発行所：実教出版
担当教員 伊藤 昌彦
到達目標
(1）メカトロニクスシステムの構成を説明できる。 (2）代表的なセンサとアクチュエータの動作原理を説明できる。 (3）歯車で結合された簡単
な機械系の等価慣性モーメントと駆動トルクを求めることができる。
ルーブリック

理想的な到達レベルの目安 標準的な到達レベルの目安 未到達レベルの目安

メカトロニクスシステムの構成
メカトロニクス技術の発展背景と
電子機械の一般的な構成を説明で
きる。

電子機械の一般的な構成を説明で
きる。

電子機械の一般的な構成を説明で
きない。

センサ、アクチュエータおよびコ
ンピュータの働き

メカトロ用のセンサとアクチュエ
ータの構造と動作原理について説
明できる。コンピュータの構成と
動作について説明できる。

メカトロ用のセンサとアクチュエ
ータの動作原理について説明でき
る。コンピュータの構成について
説明できる。

メカトロ用のセンサとアクチュエ
ータの動作原理について説明でき
ない。コンピュータの構成につい
て説明できない。

等価慣性モーメントの導出
歯車系やボールねじ系の等価慣性
モーメントを求めることができる
。

歯車系の等価慣性モーメントを求
めることができる。

歯車系の等価慣性モーメントを求
めることができない。

学科の到達目標項目との関係
教育方法等

概要

この科目は企業で実サーボ機械系の解析と制御プログラム開発を担当していた教員が、その経験を活かし、メカトロ二
クス機器の構成、センサ、アクチュエータ、コントロール手法等について講義形式で授業を行うものである。
メカトロニクスは機械、電子、材料、情報工学など複数の分野にまたがる総合的な学問である。機械と電 子回路および
コンピュータの有機的結合により、軽量・小型化・メカニズムの簡単化、あるいは高機能化 などを図った機械を実現す
る上で必要な基礎的事項を学ぶ。 メカトロニクス的発想をなし得るような能力を身につける。メカトロニクス機器の設
計ができる素養を身につけることがねらいである。

授業の進め方・方法
授業は、アクティブラーニング形式（講義、ディスカッション、配布物による演習）を取り入れる。
事前学習（予習）：毎回の授業前までに，授業で行う内容と意義を考えて整理しておくこと．
事後学習（復習）：毎回の授業後に，授業で学んだことを振り返り，今後へ活かす方法を考えること。

注意点

本科目は、自動制御から続く科目であり、後期の知能機械工学へと繋がる。 メカトロニクスは機械、電子、材料、情報
工学など複数の分野にまたがる総合的な学問である。演習を 随時行うので、自分で理解して解いてもらいたい。講義時
は積極的な質問をし、確実な習得を心がける こと。 自学自習として、次回の授業内容と達成目標、テキスト内容を確認
しておくこと。また、復習を重視して 学習すること。課題演習は重要な項目であるので、理解のもとに解き進めること
。 機械システム工学科と電気システム工学科との合同授業を行う。

授業の属性・履修上の区分
☑  アクティブラーニング ☑  ICT 利用 □  遠隔授業対応 ☑  実務経験のある教員による授業

授業計画
週 授業内容 週ごとの到達目標

後期

3rdQ

1週 ガイダンス 授業の到達目標や評価方法について理解できる。
2週 メカトロニクスの概要 メカトロニクス技術の発展背景の説明ができる。
3週 メカトロニクスシステムの構成① 電子機械の一般的な構成について説明できる。
4週 メカトロニクスシステムの構成② 電子機械の一般的な構成について説明できる。

5週 コンピュータの働き① コンピュータの構成、インターフェースについて説明
できる。

6週 コンピュータの働き② コンピュータの構成、インターフェースについて説明
できる。

7週 センサとコンピュータの働き① ロータリエンコーダ、タコジェネレータについて説明
できる。

8週 中間試験 合格点以上を取得し，理解度をチェックできる。

4thQ

9週 センサとコンピュータの働き② ロータリエンコーダ、タコジェネレータについて説明
できる。

10週 センサと信号変換① A/D変換器、D/A変換器について説明できる。
11週 センサと信号変換② A/D変換器、D/A変換器について説明できる。
12週 アクチュエータとその制御① 各モータの構造と動作原理について説明できる。
13週 アクチュエータとその制御② 各モータの構造と動作原理について説明できる。

14週 機械の機構と運動伝達① ボールねじ、歯車、カップリングの役割について説明
できる。

15週 機械の機構と運動伝達② ボールねじ、歯車、カップリングの役割について説明
できる。

16週 テスト答案の返却 合格点以上を取得し，理解度をチェックできる。
モデルコアカリキュラムの学習内容と到達目標
分類 分野 学習内容 学習内容の到達目標 到達レベル 授業週
評価割合

試験 発表 相互評価 課題・レポート ポートフォリオ その他 合計



総合評価割合 80 0 0 20 0 0 100
基礎的能力 30 0 0 0 0 0 30
専門的能力 50 0 0 20 0 0 70
分野横断的能力 0 0 0 0 0 0 0


