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機械工学概論 ロボット機構学

ｺﾝﾋﾟｭｰﾀﾊｰﾄﾞｳｪｱ

電子回路

電磁気学

ロボット制御回路

制御工学Ⅱ

計測工学

機械工作実習

機械製図

CAD演習

ロロボボッットト開開発発実実験験ⅠⅠ ロロボボッットト開開発発実実験験ⅡⅡ

情報処理技術

プログラミング言語 制御プログラミング

ｿﾌﾄｳｪｱ開発管理技術

制御工学Ⅰ

ﾌﾌﾟ゚ﾛﾛｼｼﾞ゙ｪｪｸｸﾄﾄ研研究究ⅠⅠ ﾌﾌﾟ゚ﾛﾛｼｼﾞ゙ｪｪｸｸﾄﾄ研研究究ⅡⅡ

電気電子工学概論

医療福祉工学

システム解析 シミュレーション工学

画像・視覚システム

人工知能

材料工学

ロロボボッットト工工学学演演習習

インターンシップロボットボランティア

ﾌﾌﾚﾚｯｯｼｼｬｬｰーｽｽﾞ゙ｾｾﾐﾐﾅﾅｰー

ロボットデザイン

電子回路応用と
システム化技術

実世界志向
インタフェースへの挑戦

制御の実際

工学倫理と知的財産権
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1年 2年 3年

設計製図

CAD/CAM/CAE

卒卒業業研研究究ⅡⅡ卒卒業業研研究究ⅠⅠ

ヒューマノイドロボット
研究Ⅰ

ヒューマノイドロボット
研究Ⅱ

ヒューマノイドロボット
研究Ⅲ

ヒューマノイドロボット
研究Ⅳ

ロボット製作
プロジェクトⅠ

ロボット製作
プロジェクトⅡ

ロボット製作
プロジェクトⅢ

ロボット製作
プロジェクトⅣ

卒卒業業研研究究ｾｾﾞ゙ﾐﾐﾅﾅｰーﾙﾙⅠⅠ 卒卒業業研研究究ｾｾﾞ゙ﾐﾐﾅﾅｰーﾙﾙⅡⅡ

4年

ヒューマノイドロボット
研究Ⅴ

ヒューマノイドロボット
研究Ⅵ

ロボット製作
プロジェクトⅤ

ロボット製作
プロジェクトⅥ

ｾﾝｻ・ｱｸﾁｭｴｰﾀ工学

ロロボボテティィククスス学学科科 目目的的・・目目標標
様々な人々が協働でイノベーションを生む必要のある現在の産業現場で必要とされている、自分の工学の専門性と自分以外の人が持っている他の複数の工学の専門性を組み替えて活用し人類を幸せにする新しい技術を提案・実現でき

るクロスリンク型の人材を養成することを目的とします。

カカリリキキュュララムムポポリリシシーー
ロボット技術を中心として、自分の工学の専門性と自分以外の人が持っている他の複数の工学の専門性を組み替えて活用し人類を幸せにする新しい技術を提案・実現できるクロスリンク型の技術者を育成します。学生がディプロマポリ

シーに掲げる学習・教育到達目標を達成できるように、共通科目と専門科目をバランスよく配置し、最先端のロボット工学を中心に、「機械」「電気・電子」「情報」「制御」等の様々な工業分野の基礎知識と、特定の分野の高い専門性を有し、自
分の専門性と他の専門性を組み替えて活用できる能力を実践的に育成するカリキュラムを構築します。

先先進進工工学学部部 ロロボボテティィククスス学学科科
カカリリキキュュララムム・・ママッッププ

電電気気・・情情報報のの理理解解にに基基づづくく制制御御ししややすすいいロロボボッットトのの機機械械系系のの設設計計・・
開開発発力力

機械工学の基礎の上に、ロボットの機械系の設計・開発に直接関
係する知識としての材料・加工技術・機構と、機械系開発に必要な、
機械設計法・機械製図を理解し、CAD/CAM/CAEを駆使したロ
ボットの機械系の設計法を修得する。
そして、電気・情報・制御の知識と合わせて、制御しやすいロボット
の機械系の設計・開発ができるようになる。

機機械械にに合合わわせせたた制制御御ししややすすいいロロボボッットトのの電電気気シシスステテムムのの設設計計・・開開
発発力力

電気・電子工学の基礎の上に、ロボットの電装系として必要な電
気回路、電磁気学、センサ・アクチュエータ、コンピュータハードゥ
エアを理解し、ロボットの電気・電子回路の製作を通して、実践的な
電気・電子技術を身に付ける。
そして、機械・情報・制御の知識と合わせて、制御しやすいロボット
の電気システムの設計・開発ができるようになる。

機機械械系系・・電電気気系系にに対対応応ししたたロロボボッットト制制御御やや人人工工知知能能にに必必要要なな
情情報報処処理理系系のの設設計計・・開開発発力力

プログラミング構造や言語の理解の上に、ロボットに必要なセンサ
情報の処理や、アクチュエータの制御プログラム作成法を理解し、
ロボットの制御演習のプログラム作成を通して、実践的に情報処理
技術を身に付ける。
そして、機械・電気・制御の知識と合わせて、ロボット制御や人工知
能に必要な情報処理系の設計・開発ができるようになる。

機機械械系系・・電電気気系系のの理理解解とと情情報報処処理理技技術術にに基基づづくくロロボボッットト制制御御系系のの
設設計計・・開開発発力力

古典制御から現代制御までの制御の基礎の理解の上に、センサ
を用いた計測法やロボットシステムの解析、シミュレーション方法を
理解し、ロボットの制御演習を通して、実践的に制御技術を身に付
ける。
そして、機械・電気・情報の知識と合わせて、ロボットの制御系の設
計・開発ができるようになる。

機械の専門的な知識と、ものづくりの基礎となる設計・製図・工作
技術に、電気・情報・制御技術を融合し，実際のロボットを製作する。
また、プログラミング構造・言語を理解した上で、機械・電気・制御の
知識を融合し，実際にロボットを制御するプログラム演習と、システ
ム解析プログラムを演習して、ロボット開発に必要な実践的な技術
を身に付ける。

3年次から研究室配属を行い、関連学会での研究発表を視野に
入れた時代の最先端をゆく質の高いPBL教育「プロジェクト研究」
「卒業研究ゼミナール」により専門性の高い知識・技術を実践的に
修得する。

4 年次には他研究室と交流しながら複合技術であるロボット研究・
開発を行う「卒業研究」により、研究能力だけでなく、コミュニケー
ション能力やマネジメント能力などのクロスリンク型技術者に必要な
素養を育成する 。

コンテストに向けてロボット開発を行う２つのカレッジマイスター科
目により，ロボット開発能力だけでなく、コミュニケーション能力やマ
ネジメント能力などのクロスリンク型技術者に必要な素養を育成す
る 。
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