
シラバス                                         岐阜県立高山工業高等学校 
 

 課題研究  

 

 
 

教   科 工業(電子機械工学) 単位数 ３ 学科・学年 電子機械工学科・３年 

使用教科書  

副教材等 担当教員が配布するプリント、自主的に用意する資料等 

 
 

 
「課題研究」の到達目標は 

 

  

工業の見方・考え方を働かせ，実践的・体験的な学習活動を行うことなどを通し て，社会を支え産業の

発展を担う職業人として必要な資質・能力を次のとおり育成 することを目指す。 

（1）工業の各分野について体系的・系統的に理解するとともに，相互に関連付けられた技術を身に付け

るようにする。 

（2）工業に関する課題を発見し，工業に携わる者として独創的に解決策を探究し，科学的な根拠に基づ

き創造的に解決する力を養う。 

（3）課題を解決する力の向上を目指して自ら学び，工業の発展や社会貢献に主体的かつ協働的に取り組

む態度を養う。 

 

 

１．評価の観点の趣旨と方法 

 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 主体的に学習に取り組む態度 

 

評

価

の

観

点

の

趣

旨 

・工業の各分野について体系

的・系統的に理解するととも

に，相互に関連付けられた 

技術を身に付けている。 

 

・工業に関する課題を発見し，工

業に携わる者として独創的に

解決策を探究し，科学的な根

拠に基づき創造的に解決して

いる。 

 

・課題を解決する力の向上を目

指して自ら学び，工業の発展

や社会貢献に主体的かつ協

働的に取り組んでいる。 

 

 

評

価

の

方

法  

・作業、実験の様子 

・課題への取り組み(精度) 

・発言内容 

・加工技術、技能レベル 

・作品の仕上がり 

・報告書の内容 

・プレゼンテーション 

・アイデア 

・工夫、改善 

・作業、実験の様子 

・課題への取り組み（進度） 

・報告書の内容 

・コミュニケーション 

・質疑応答  

・レポート内容 等 

・授業準備、授業態度 

・出席状況 

・課題への取り組み姿勢 

・課題研究日誌 

・コミュニケーション 

・事前準備 等 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



２．評価の規準（及び年間の評定）  

内容のまとまり(単元) 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 
主体的に学習に取り組

む態度 

1．課題設定 ・複雑な問題状況を踏ま

えて適切な課題を設定

する 

・仮説を立て、それに適合

した検証方法を明示し

た計画を立案する 

・自らの行為について当

事者意識と責任感をも

って意思決定する 

・目標を明確にし、課題の

解決に向けて計画的に

確実に行動する 

2．収集・分析 ・目的に応じて臨機応変

に適切な手段を選択

し、情報を 収集する 

・必要な情報を広い範囲

から迅速かつ効果的に

収集し、多角的・実際的

に分析する 

・互いを認め特徴を生か

し合い、協同して課題を

解決する 

3．課題解決・見直し ・複雑な問題状況におけ

る事実や関係を構造的

に把握し、自分の考え

を形成する 

・視点を定めて多様な情

報から帰納的・演繹的に

考察する 

・事象や事象間の関係を

比較したり、複数の因果

関係を推理したりして

考える 

・異なる意見や他者の考

えを受け入れ、尊重し理

解しようとする 

・互いを認め特徴を生か

し合い、協同して課題を

解決する 

・環境の保全について主

体的、協同的に行動する 

４．表現・省察 
 

・相手や目的、意図に応じ

て、手際よく論理的に

表現する 

・学習の仕方や進め方を

内省し、現在及び将来の

学習や生活に生かそう

とする 

・自己の将来について具

体的に考え、夢や希望を

もつなど 

このため評価は、具体的には次のものを対象とします。 

 ・自ら進んで課題を見つけ、友達と協調して積極的に取り組む。 

 ・安全作業に留意し、作業終了後は整理、清掃、片付けができる。 

 ・目的の達成のために、班員とのコミュニケーションを取り精一杯活動する。 

 ・完成した作品、報告書、プレゼンテーションを提出及び実施する。 

また、１年間の評定は、１学期・２学期・３学期の年間を通じて、上記の内容を総合的に判断して決定します。 

 
 

 

３．学習の計画と評価の観点 

学
期 

月 学 習 内 容 学 習 の ね ら い 

評価の観点 

考
査
範
囲 

知
・
技 

思
・
判
・
表 

主 

１ 

学 

期 

４ 

「課題研究」説明会 

課題の設定に当たって，生徒の興味・関心，進路希望な

どに応じて，これまで学んできた学習成果を活用し，「作

品製作」、「調査、研究、実験」、「産業現場等における実習

」の中から個人又はグループで適切な課題を設定する。そ

の際，施設・設備，費用，完成までの時間，生徒の能力・

適性などを考慮し，無理のない課題を設定する。 

課題設定から課題解決にいたる探究過程においては，生

徒の創造性を引き出すよう工夫して課題の解決に取り組

む。 

 

 【近年の課題例】 

  ○ 

 

課題設定・班分け 〇 ○ ○ 

 

５ 収集・分析 ○ ○ ○ 

 



 

  

  ・商品開発(特許) ・射出成形用金型製作 

  ・気象観測装置の製作・自動演奏ロボットの製作 
  ・災害支援ロボットの製作 
  ・レーザー加工による飛行機模型  
 

○ ○ ○ 

 

２ 

学 

期 

６ 

～ 

12 

課題解決・見直し 

ものづくりをはじめとした様々な知識，技術などを活用
するとともに，社会や産業の動向及びものづくりに関する
理論を課題に関連する合理的・客観的な情報と関連付ける 
など，多面的・総合的に分析して考察や討論を行う学習活
動，あわせて，社会や産業の動向やデータなど科学的な根
拠に基づき課題の解決策を考え，未来を予測して計画を立 
て，実行した結果を検証して改善する学習活動などを取り
入れることなどが考えられる。 
また，課題解決の過程で，ものづくりにおける「計画→

実行→評価→改善」の評価サイクルについても理解できる
ように扱い，活用できるようにする。 

 

 

○ 

 

○ 

 

○ 

   

３ 

学 

期 

１ 

 

２ 
表現・省察 

研究の成果を整理し分かりやすく発表することは，思考

力，判断力，表現力等の育成や生徒自身の学習を深める上

で大変効果的であり，言語活動の充実を図るとともに，発

表の機会を設けるようにする。 

○ ○ ○ 

 
 



シラバス                                         岐阜県立高山工業高等学校 
 

 実習  

 

 
 

教   科 工業(電子機械工学) 単位数 3 学科・学年 電子機械工学科・3年 

使用教科書 電子機械実習（実教出版） 

副教材等 教員が制作したプリント 

 
 

 
「実習」の到達目標は 

 

  

実践的・体験的な実習等の学習を通して、工業の見方・考え方を働かせることができるようにし、

環境問題も含めた工業の諸課題を適切に解決するために必要な資質・能力の基礎を育成します。 

(1) 授業全体を通じて安全に対する姿勢・態度・心がけを身につけ、主体的かつ協働的に安全作業がで

きるようにするとともに、技術者としての使命感と責任感の育成に努めます。 

(2) 授業で学んだ機械や電気の知識を基礎実験により体現し、社会に出て役立つ実践的な技術・技能獲

得のための礎を築き、工業技術の進展に対応できる力を育成します。  

・機械分野では基礎的な機械加工技術および正確な計測技術を身に付ける。 

・電気分野では電気回路の配線技術、はんだ付けの技術、電気計測の技術を身に付けます。 

・情報制御分野では情報活用能力、電気制御の技術、情報制御技術の基礎を身に付けます。 

(3) 実習報告書を提出することにより、思考力・判断力の育成に努め、正確な表現力の獲得を通した自

己表現能力の育成を目指します。 
 

 

１．評価の観点の趣旨と方法 

 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 主体的に学習に取り組む態度 

 

評

価

の

観

点

の

趣

旨 

・工業の各分野に関する基礎

的・基本的な知識と、技術・技

能を身に付けている。 

・ものづくりを合理的に計画

し、身に付けた技術を適切に応

用する力がある。 

・知的財産や環境にも配慮した

ものづくりができる基礎力を

身に付け、工業の意義や役割を

俯瞰的に理解している。 

・基礎的・基本的な知識と技術を

基に、工業的なの見方・考え方を

働かせることができる。 

・工業技術に関する諸課題の解

決を目指して技術者として適切

に判断できるとともに、創造的

に思考を深めることができる。 

・自分の考えを正確に表現する

力を身に付け、その能力を活か

して主導的に活動できる。 

・工業技術に関する諸分野につ

いて関心をもち、知識と技術・

技能の獲得に意欲的である。 

・身に付けた技術や技能の改善

と向上を目指して、継続的に学

習活動に取り組んでいる。 

・安全を最優先した態度を身に

付けるとともに、実践的な技術

獲得に向け、自らの学習を調整

する態度を身に付けている。  

 

評

価

の

方

法  

・作業、実験の様子 

・課題への取り組み(進度) 

・発言内容 

・加工技術、技能レベル 

・作品の仕上がり 

・レポートの内容 

・作業、実験の様子 

・発展課題への取り組み(進度) 

・発言内容 

・レポートの内容 

・授業準備、授業態度 

・出席状況 

・課題への取り組み姿勢 

・レポート提出状況 

  



２．評価の規準（及び年間の評定） 

内容のまとまり(単元) 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 
主体的に学習に取り組

む態度 

１．マシニングの取り扱い ・基本的なマシニングセ

ンタの操作について

の知識を身につけて

いる。 

・CAM を使用した NC

プログラムの作成と加

工に必要な基本的知識

を身につけている。 

・マシニングセンタの

構造を理解し、作業す

ることができる。 

・基本的なプログラム

の構成とマシニング

センタに用いられる

おもなアドレスの種

類と意味ついて論理

的に考察できる。 

 

・基本的なマシニングセ

ンタの操作と CAM を使

用した NC プログラムの

作成と加工について関心

をもち、意欲的に学習に

取り組み、学習態度は真

剣である。 

２．電気計測（交流計測） 
 

・単相交流電力計の基本

的な取り扱い方を理

解し、その特徴などに

関する知識を身につ

けている。 

・単相交流電力計やスラ

イダックトランスを用

いた電力測定回路を結

線することができる。 

・実際に消費される電力 

 （消費電力、有効電力）   

の関係について、論理

的に考察できる。  

・電圧と電力、電圧と力 

 率の関係を科学的に考

察できる。 

・測定負荷による消費電 

 力の関係、単相交流電

力計を用いた電力測定回

路などに関心をもち、意

欲的に学習に取り組み、

学習態度は真剣である。 

３．3次元加工 ・ＮＣコードによりプロ

グラミングを行い、3次

元加工機の使い方が理

解できる。 

・図面製作から立体加工

まで一連の流れを理解

することができる。 
 

・3次元レーザー加工機

の仕組みや構造を物理

的に考察できる。 

・NC について、トラン

ジスタと演算回路の関

係について論理的に考

察できる。  
 

・3 次元レーザー加工機

の仕組みや構造、CADで

の図面制作に関心をも

ち、意欲的に学習に取り

組み、学習態度は真剣で

ある。 

4．シーケンス制御  ・空気圧を動力とした機

械の制御の方法を理

解し、習得 

・ＭＰＳ装置やアームロ

ボットを利用した応用

的な制御ができる。 

・空気圧制御回路の構

成を理解し、各部分の名

称 

と用途を物理的に考察

できる。 

・ロボット特性とポケ

ットコンピュータの関

係性に論理的に考察で

きる。  
 

・シーケンス制御の応用

である空気圧制御やロボ

ット制御に関心を持ち、

意欲的に学習に取り組

み、学習態度は真剣であ

る。 

５．電子回路 

 
・ＰＩＣマイコンを用い

た回路製作ができる。 

・C 言語によるプログラ

ミングができる。 

・メモリーチップ、

CPU、I/O制御チップの

関係について論理的に

考察できる。  

・出力装置、入力装置に

ついて論理的に考察で

きる。 
 

 

・ＰＩＣマイコンを用い

た回路製作、C 言語によ

るプログラミングに関心

を持ち、意欲的に学習に

取り組み、学習態度は真

剣である。 



６．知的財産権 ・意匠権・商標権につい

て理解することができ

る。 

・商品のデザインと加工

を行うことができる。 

・特許権、実用新案権、 

育成者権、意匠権、    

著作権、商標権、商標権 

その他の知的財産に関

して法令により定めら

れた権利又は法律上保

護される利益に係る権

利について論理的に考

察できる。 
 

・意匠権・商標権、商品の

デザインと加工に関心を

持ち、意欲的に学習に取

り組み、学習態度は真剣

である。 

1年間の評定および観点別の評価は、各単元の観点別評価を総括し、総合的に判断して決定します。 

  



３．学習の計画と評価の観点 

 

学
期 

月 学 習 内 容 学 習 の ね ら い 

評価の観点 

考
査
範
囲 

知
・
技 

思
・
判
・
表 

主 

１ 

学 

期 

４ 

マシニングの取り扱い 基本的なマシニングセンタの操作と簡単なNCプログラ

ムについて学ぶ。 ○ ○ ○ 

 

～ 

電気計測（交流計測） ＯＰアンプは使い方と増幅度の計算・特性を、電源回路

は回路を組んで実測させ、安定化について理解できる。 ○ ○ ○ 

７ 

3次元加工 
 

ＮＣコードによりプログラミングを行い、3次元加工機

で作品を作成する。 ○ ○ ○ 

 

シーケンス制御 ＭＰＳ装置を用いてＰＬＣの応用的な制御ができる。 
○ ○ ○ 

２
・
３ 

学 

期 

８ 

マシニング応用 

（選択実習） 

CAMを使用したNCプログラムの作成と加工を学ぶ。 
○ ○ ○ 

～ 

電子回路応用 

（選択実習） 

マイコンのハードウェア製作からプログラミングまで

の総合的な力を身につける。 ○ ○ ○ 

2 

2次元加工活用 

（選択実習） 

図面製作から立体加工まで一連の流れを理解し、実際に

加工ができる。 ○ ○ ○ 

 

シーケンス制御応用 

（選択実習） 

基本的なアームロボットの制御を組み込んだシーケンス

制御ができる。 ○ ○ ○ 

 

知的財産権応用 

（選択実習） 

デザインに関する権利を理解して実際にデザイン・製作

し、提示・アピールができる。 ○ ○ ○ 



シラバス                                         岐阜県立高山工業高等学校 
 

 機械設計  

 

 
 

教   科 工業（電子機械工学） 単位数 ２ 学科・学年 電子機械工学科・3年 

使用教科書 機械設計１・２（実教出版） 

副教材等 教員が作成したプリント 

 
 

 

「機械設計」の到達目標は 
 

  

(1) 機械を合理的、経済的に設計するための基礎なとなる事項を習得するために必要な力学、材料力学、

機構学の基礎・基本を理解する。 

(2) 簡単な設計・計算の方法を現在のコンピュータ援用による設計方法の概略知識を踏まえて、機械設計

の基礎的能力を養う。 

 

 

１．評価の観点の趣旨と方法 

 知識・技術 思考・判断・表現 主体的に学習に取り組む態度 

評

価

の

観

点

の

趣

旨 

 

機械設計の各分野について、基

礎的な知識と技術を体系的・系

統的に身に付け、社会環境に適

した機械設計の意義や役割を

理解している。 

 

 

 

 

機械設計に関する課題を発見

し、倫理観を踏まえた思考・判断

力に基づいて、合理的かつ創造

的に課題について考え、その成

果を的確に表現する力を身に付

ける。 

機械設計に関する諸事象につ

いて関心をもち、社会の改善・

向上を目指して、自ら学び、工

業の発展に主体的・協働的な態

度および創造的・実践的な態度

を身に付けようとしている。 

評

価

の

方

法 

 

・定期考査 

・長期休業中における課題 

・小テスト 

 

 

・授業観察 

・課題提出 

・定期考査 

 

 

 

・出席状況 

・ノート内容 

・授業の取り組み状況 

・課題の取り組み状況 

 

  



２．評価の規準（及び年間の評定）  

内容のまとまり(単元) 知識・技術 思考・判断・表現 
主体的に学習に取り組む

態度 

第８章 歯車 

１ 歯形 

２ インボリュート平

歯車 

３ 平歯車の設計 

４ 歯車伝動装置  

 

歯車の種類，特徴，用途を

理解している。 

 

歯車の特徴と用途を関係

付けることができる。 

 

歯車の種類と特徴を把握

し，その動きかたや用途

を意欲的に探究しようと

している。 

 

歯車各部の名称，モジュー

ル・基準円直径・ピッチの

関係，歯形曲線，歯のかみ

あい，転位などについて理

解し，速度伝達比などを求

めることができる。サイク

ロイド曲線とインボリュ

ート曲線の特徴を理解し

ている。 

歯車各部の名称，モジュ

ール・基準円直径・ピッ

チの関係，歯形曲線，歯

のかみあい，転位などに

ついて理解し，速度伝達

比などを求めることが

できる。サイクロイド曲

線とインボリュート曲

線の特徴を理解してい

る。 

歯車の種類と特徴を把握

し，平歯車の基礎的な知

識を身に付けようとして

いる。 

歯車の種類と特徴を把握

し，平歯車の基礎的な知識

を身に付けようとしてい

る。 

平歯車の原理を理解し，

歯に働く力を考えて，歯

の強さの計算，歯車各部

の寸法を求め，規格から

適切な歯車を選択する

力を身に付けている。 

平歯車の原理を理解し，

歯に働く力を考えて，歯

の強さの計算，歯車各部

の寸法を求め，規格から

適切な歯車を選択する力

を身に付けている。 

平歯車の原理を理解し，歯

に働く力を考えて，歯の強

さの計算，歯車各部の寸法

を求め，規格から適切な歯

車を選択する力を身に付

けている。 

平歯車の原理を理解し，

歯に働く力を考えて，歯

の強さの計算，歯車各部

の寸法を求め，規格から

適切な歯車を選択する

力を身に付けている。 

平歯車以外の歯車につい

て，その使用目的や機能

などを調べようとしてい

る。 

第９章 ベルト・チェー

ン 

１ Vベルト伝動 

２ 歯付ベルト伝動 

３ チェーン伝動 

４ 機械式無段変速装

置 

                

 

ベルト伝動の種類や特徴・

用途を理解し，Vベルト伝

動装置や歯付ベルト伝動

の設計法を身に付け，ＪＩ

Ｓ規格からＶベルト，Ｖプ

ーリなどを適切に選択で

きる。 

ベルト伝動の種類や特

徴・用途を理解し，V ベ

ルト伝動装置や歯付ベ

ルト伝動の設計法を身

に付け，ＪＩＳ規格から

Ｖベルト，Ｖプーリなど

を適切に選択できる。 

V ベルト伝動や歯付ベル

ト伝動に関心をもち，そ

の特徴や装置の設計法を

探究し，理解しようとし

ている。 

チェーン伝動の種類や特

徴・用途を理解し，ローラ

チェーン伝動装置の設計

法を身に付け，ＪＩＳ規格

からチェーン，スプロケッ

トを適切に選択できる。 

チェーン伝動の特徴や装

置の設計法を考察でき，

計算の過程や結果を示す

力を身に付けている。 

チェーン伝動に関心をも

ち，その特徴や装置の設

計法を探究し，理解しよ

うとしている。 

機械式無段変速装置の種

類や特徴から適切なもの

を選択する力を身に付け

ている。 

機械式無段変速装置の特

徴から用途を理解し、適

切に選択する力を身に付

けている。 

機械式無段変速装置に興

味を持ちの特徴や装置の

設計法を探究し，理解し

ようとしている。 

第10章 クラッチ・ブ

レーキ 

１ クラッチ 

２ ブレーキ 

 

チェーン伝動に関心をも

ち，その特徴や装置の設計

法を探究し，理解しようと

している。 

クラッチの働きや特徴を

考えて，どのようなクラ

ッチを使用したらよいか

を判断できる。 

単板クラッチの設計法を

クラッチの機能や構造に

関心をもち，その働きや

種類・特徴および設計法

を探究し，理解しようと

している。 



考え，計算の過程や結果

を示す力を身に付けてい

る。 

ブレーキの働きや種類・特

徴を理解し，用途に合った

ブレーキを選定できる。ブ

ロックブレーキの設計法

を身に付けている。回生ブ

レーキのしくみを理解し

ている。 

ブレーキの働きや種類・

特徴を理解し，用途に合

ったブレーキを選定でき

る。ブロックブレーキの

設計法を身に付けてい

る。回生ブレーキのしく

みを理解している。 

ブレーキの機能や構造に

関心をもち，その働きや

種類・特徴および設計法

を探究し，理解しようと

している。 

第11章 リンク・カム 

１ リンク 

２ カム 

３ 間欠運動機構 

 

リンク機構の働きや種類，

スライダクランク機構な

どの運動を理解し，目的に

合ったリンク機構の設計

法を身に付けている。 

リンク機構の働きや種

類，スライダクランク機

構などの運動を理解し，

目的に合ったリンク機

構の設計法を身に付け

ている。 

リンク機構の働きや種

類，スライダクランク機

構などの運動を理解し，

目的に合ったリンク機構

の設計法を身に付けてい

る。 

間欠運動機構の働きや種

類を理解し，目的に合った

機構を選定できる。 

間欠運動機構の働きや種

類を理解し，目的に合っ

た機構を選定できる。 

各種のカム装置の種類と

特徴を把握し，その動き

かたを探究しようとして

いる。 

間欠運動機構の働きや種

類を理解し，目的に合った

機構を選定できる。 

間欠運動機構の働きや種

類を理解し，目的に合っ

た機構を選定できる。 

間欠運動機構の働きや種

類を理解し，目的に合っ

た機構を選定できる。 

第12章 ばね 

１ ばね 

２ 振動・防振・緩衝 

ばねの用途や種類を理解

し，目的に合ったばねの選

定ができ，コイルばねや板

ばねの設計法を身に付け

ている。 

ブレーキの機能や構造に

関心をもち，その働きや

種類・特徴および設計法

を探究し，理解しようと

している。 

ばねに関心をもち，その

働きや種類を調べ，特徴

を踏まえて設計法を探究

し，理解しようとしてい

る。 

強制振動による共振現象

や機械に発生する振動・衝

撃の性質を理解し，危険速

度の算出や目的に合った

防振・緩衝装置の選定がで

きる。 

単振動を力学的に考察で

き，機械に発生する振動・

衝撃の性質を考えて，ど

のような振動防止，緩衝

装置を採用したらよいか

を推察する力を身に付け

ている。 

単振動を力学的に考察で

き，機械に発生する振動・

衝撃の性質を考えて，ど

のような振動防止，緩衝

装置を採用したらよいか

を推察する力を身に付け

ている。 

第13章 管路   

１ 管路 

２ 管路の設計    

 

管路を流れる流体の流速・

圧力などに応じた管の径

を求めることがでる。 

管路を流れる流体の流

速・圧力などに応じた管

の径を求めることがで

きる。 

管路を流れる流体の流

速・圧力などに応じた管

の径を求めることができ

る。 

管路の目的に合った管・管

継手・バルブの設計・選定

ができる。 

管路の目的に合った管・

管継手・バルブの選定が

できるように探求し、理

解しようとしている。 

管路の目的に合った管・

管継手・バルブの選定が

できる力を身に付けてい

る。 

第14章 機械の設計と

精度 

１ 寸法公差 

２ 幾何公差 

３ 表面性状  

４ 加工と精度  

機械構成部品の寸歩や幾

何学的な狂いについて理

解している。 

設計と寸法公差・はめあ

いのかかわりを推察で

きる。 

設計にあたって、寸法の

精度の指示方法を身につ

けている。 

形状の精度に関心をも

ち、設計とのかかわりを

探求し、理解しようとす

る。 

設計と形状の精度のかか

わりを推察できる。 

設計にあたって、形状の

精度の指示方法を身につ

けている。 

表面性状に関心をもち、

設計とのかかわりを探求

設計と表面性状のかかわ

りを推察できる。 

機械の精度を向上させる

ために、寸法公差・幾何



し、理解しようとする。 公差や表面粗さをどのよ

うにしたらよいかを考察

し，示すことができる。

また、加工法と精度、加

工精度とコストのかかわ

りを考えられる。 

機械の設計と精度の関係

に関心をもち、加工法と

精度の関係を理解しよう

とする。また、加工精度

とコストのかかわりを探

求し、理解しようとす

る。 

機械の精度を向上させる

ために、寸法公差・幾何

公差や表面粗さをどのよ

うにしたらよいかを考察

し，示すことができる。

また、加工法と精度、加

工精度とコストのかかわ

りを推察できる。 

機械の精度を向上させる

加工法を身につけてい

る。また、加工精度とコ

ストがどのようにかかわ

っているかを説明でき

る。 

第15章 機械・器具の

設計  

１ 設計の進め方 

２ 小形マシンバイス

の設計 

３ 減速歯車装置の設

計 

４ ロボットの設計 

ロボット機構部と電子回

路部の構成について考察

できる。各部の設計をどの

ように進めたらよいかを

判断でき，設計解を示す力

を身に付けている。 

ロボット機構部と電子回

路部の構成について考察

できる。各部の設計をど

のように進めたらよいか

を判断でき，設計解を示

す力を身に付けている。 

設計例に積極的に取り組

み，設計段階において独

自性を考えながら意欲的

に取り組もうとしてい

る。 

ねじの大きさやはめあい

部の長さ，座屈の計算がで

き，全体としてバランスの

とれた形のマシンバイス

を設計するために必要な

知識・技術を理解してい

る。 

ねじ，圧縮などの知識を

活用してマシンバイスの

設計を考察し，具体的な

形に表現する力を身に付

けている。 

ねじ，圧縮などの知識を

活用してマシンバイスの

設計を考察し，具体的な

形に表現する力を身に付

けている。 

減速歯車装置に関わる各

部の設計の概要を身に付

け，複雑な設計の基礎や，

その設計手法の概要を理

解している。 

減速歯車装置に関わる各

部の設計をどのように進

めたらよいかを判断で

き，設計解を示す力を身

に付けている。 

減速歯車装置に関わる各

部の構成概要を身に付か

を判断でき，設計解を示

す力を身に付けている。 

ロボット設計に関わる各

部の設計の概要を身に付

け，機構部と電子回路部に

よって構成されている複

雑な機械の設計の基礎や，

その設計手法の概要を理

解している。 

ロボット機構部と電子回

路部の構成について考察

できる。各部の設計をど

のように進めたらよいか

を判断でき，設計解を示

す力を身に付けている。 

ロボット機構部と電子回

路部の構成について考察

できる。各部の設計をど

のように進めたらよいか

を判断でき，設計解を示

す力を身に付けている。 

1 年間の評定は、１学期・２学期・３学期の年間を通じて、３つの観点を総合的に判断して決定します。 

 
 
 

学
期 

月 学 習 内 容 学 習 の ね ら い 

評価の観点 

考
査
範
囲 

知
・
技 

思
・
判
・

表 主 



１ 

学 

期 

４ 第８章 歯車 
１．歯形 
 
２．インボリュート平

歯車 

 

 

 

 

 

３．平歯車の設計 
 

・回転運動を伝達する方法とそれぞれの特徴について 理解
させる。 

・歯車の歯形にインボリュート曲線が使われる理由やどのよ
うな曲線かを把握させる。 

・歯車の歯の大きさの表しかたや歯車の各部名称を理解させ
る。 

・歯車の速度伝達比、歯数比の意味と計算法を理解させる。 
・標準平歯車とはどのようなものかを把握させ、各部寸法の

計算法を理解させる。 
・歯車の歯の干渉・切下げがどのような現象か把握させ、転

位歯車の要点を理解させる。 
・平歯車の設計は、歯が根元から折れないように、また歯面
が永久変形しないように、歯の曲げ強さと歯面強さの両面
から検討することを理解させ、設計の進めかたを修得させ
る。  

・設計計算には、広く普及しているＪＧＭＡ規格を採用して

いることも認識させる。 

○ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

○ 

○ 

 

 

中
間
考
査 

 

５ ４．歯車伝動装置 

 

 

 

 

 
第９章 ベルト・チェ
ーン 

１．Vベルト伝動 

２．歯付ベルト伝動装

置 

・歯車列や歯車伝動装置はどのようなものか、その役目は何
かを考察させる。 

・歯車列の減速比の計算法について理解させる。 
・各種変速歯車装置の構造・特徴・用途を把握させるととも

に、のり付け法により歯車の回転速度を検討する方法を修

得させる。 
・ベルト伝動の種類・特徴を把握させる。 
・Ｖベルト伝動装置の設計法を理解させる。設計にあたって

は、関連するJIS規格を積極的に活用させる。 

・歯付ベルト伝動装置の設計法を理解させる。設計にあたっ

ては、関連するＪＩＳ規格を積極的に活用させる。 

○ 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

○ 

○ 

 

 

 

 

 

○ 

 

 

○ 

６ ３．チェーン伝動  
  
 
 
 
４．機械式無段変速装
置 
 
第１０章 クラッチ・
ブレーキ 

１．クラッチ 
 
２．ブレーキ 

・チェーン伝動の特徴を把握させる。 
・ローラチェーン・スプロケットの構造、およびその使用法
を把握させる。 

・ローラチェーン伝動装置の設計法を理解させる。設計にあ

たっては、関連ＪＩＳを積極的に活用させる。 

・機械式無段変速装置の構造および特徴について把握させ

る。 
・クラッチの役割を理解させる。 
・クラッチの種類・特徴・構造・用途を把握させる。 
・単板クラッチの設計法を理解させる。 
・ブレーキの役割を理解させる。 
・ブレーキの種類・特徴・構造・用途を把握させる。 
・ブロックブレーキ・ドラムブレーキの設計法を理解させ

る。 

○ 

 

○ 

 

○ 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

○ 

 

○ 

○ 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

期
末
査 

７ 第１１章 リンク・カ
ム 

１．リンク機構 

２．カム機構   

 

３．間欠運動機構 

・リンク機構の動きを考察させる。 
・リンク機構の種類・特徴・構造・使用例を把握させる。 
・作図によるリンク機構の設計を理解させる。 
・カム機構の役割を理解させる。 
・カムの種類・特徴を把握させる。 
・作図による板カムの設計法を理解させる。 
・間欠運動機構の動きを考察させ、その役割を理解させる。 

○ 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

○ 

 

 

○ 



 

２ 

学 

期 

          

８ 第１２章 ばね 

１．ばね 

・ばねの役目・種類・用途を把握させる。 
・ばねの性質をこわさとたくわえられるエネルギーから考察
させる。 

・コイルばねと板ばねの設計法を理解させる。 

○ 
 
 
○ 
 

 ○ 
 

中
間
考
査 

９ ２．振動・防振・緩衝 

 

 

第１３章 管路 

１．管路 

２．管路の設計 

・振動はどのような現象かを考察させる。 

・防振・緩衝の目的を理解させ、防振・緩衝装置の種類・構

造・特徴・用途を把握させる。 

・管路の役目と管路の構成要素を把握させる。 

・管・管継手・バルブの種類と用途を把握させる。 

・管路の設計の留意事項を把握させ、管の寸法の計算法を理

解させる。 

○ 

 

 

○ 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

１０ 第１４章 機械の設計

と精度 

１．寸法公差 

２．幾何公差 

 

 

・寸法の精度の概念を把握させ、寸法公差・はめあいの基礎

を理解させる。 

・精度と設計のかかわりを理解させる。 

・形状の精度の概念を把握させ、幾何公差・最大実体公差方

式の基礎を理解させる。 

 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

○ 

○ 

期
末
考
査 

１１ ３．表面性状 

 

４．加工と精度 

・表面性状の概念を把握させ、粗さのパラメータとその指示

方法の基礎を理解させる。 

・寸法公差・幾何公差・表面性状の相互関係を考察させ、設

計にあたって部品精度をどのように指示すればよいかを理

解させる。 

・加工法と精度、加工精度とコストの関係を理解させる。 

○ 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

１２ 第１５章 機械・器

具の設計 

１．設計の進めかた 

 

 

 

 

２．小形マシンバイス

の設計 

・設計にあたっての留意事項を、設計例をふまえて具体的に

把握させる。 

・機械の設計が 仕様→総合→解析→評価→(最適化) →設計

解の流れで進められることを再度認識させる。 

・第1章で紹介した、コンピュータ援用設計・ＣＡＤシステ

ムによる小形マシンバイスの設計例を通して、意義とその

手法を考察させる。 

・小形マシンバイスの設計を通して、設計の実際を体験し理

解する。この設計では、精度の概念を具現化しているの

で、その設計手法を修得させる。 

○ 

 

○ 

 

○ 

 

 

○ 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

○ 

 

○ 

 

 

○ 

３ 

学 

期 

１ ３．減速歯車装置の設

計 

・減速歯車装置の設計は、表1５-1や見返し1～２の図に、

設計作業内容や設計の流れが具体的に示されているの

で、それらを踏まえて設計させる。  

○ 

 

○ 

 

○ 

 
学
年
末
考
査 

２ ４．ロボットの設計 ・減速歯車装置の設計は、表1５-1や見返し1～２の図に、

設計作業内容や設計の流れが具体的に示されているので、

それらを踏まえて設計させる。  

○ 

 

○ 

 

○ 

 



シラバス                                         岐阜県立高山工業高等学校 
 

 電子機械  

 

 
 

教   科 工業（電子機械工学） 単位数 ２ 学科・学年 電子機械工学科・３年 

使用教科書 電子機械（実教出版） 

副教材等 配布プリント 

 
 

 
「電子機械」の到達目標は 

 

  

(1) 電子機械とは何か、また産業社会や生活にどのように生かされているかを理解する。 

(2) 電子機械を構成する各分野の基礎的な知識と技術を理解する。 

(3) 電子機械技術がシステム的、総合的に構成されている技術であることを理解する。 

(4) 発想力と創造力を養い、安全で効率的なシステムの構築に取り組む態度を身に付ける。 

 

 

１．評価の観点の趣旨と方法 

 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 主体的に学習に取り組む態度 

 

評

価

の

観

点

の

趣

旨 

「メカトロニクス」に関する

技術をとおして，電子機械は機

械・電子・情報などの技術が，

システム的・総合的に構成され

ていることを理解する。 

また，これらの問題点を解決

するための基礎知識，制御技術

についての知識をもち，社会生

活の中でどのように活用してい

るか、その取り組みを理解して

いる。 

「メカトロニクス」に関する技

術のさまざまな課題を見つけ，実

習，観察などをとおして，個人や

社会との関連について考え，結果

を論理的に分析したり結合的に

判断できる。 

また，その内容を的確に表現す

ることができる。 

「メカトロニクス」に関する

技術に関心・興味をもち，意欲

的に課題を探究するとともに，

自ら課題の解決に向けて考え

る態度を身に付けようとする。 

 

評

価

の

方

法 

・年 5 回の定期考査 

・単元テスト 

 

 

 

・プリントへの書き込み 

・レポート提出 

・授業の取り組み 

・プリントへの書き込み 

・レポート提出 

・授業の取り組み 

 
 
 
２．評価の規準（及び年間の評定）  

内容のまとまり(単元) 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 
主体的に学習に取り組

む態度 

第１章 

電子機械と産業社会 

電子機械が，メカトロ

ニクスによって，設計さ

れ製造されている製品

であることを理解でき

る。 

また，それらがセン

社会生活や人間の生

産活動が社会全体に与

える影響について考察

するとともに，電子機械

が，省エネルギー化や環

境の保全にどのように

身近な電子機械に関

心をもち，それが人間生

活・社会生活にとって，

どのような役割を担っ

ているかを理解しよう

とする。 



サ，アクチュエータ制御

器の働きによることが

理解できる。 

生産ラインの構造や

それにおける電子機械

の役割について理解で

きる。 

貢献しているかを考え

る。 

また産業界での電子

機械の活用を探究でき

る。 

また，産業，とくに生

産工場における電子機

械の活用について，意欲

的に探究し，考える態度

をもっている。 

第２章 
機械の機構と運動の伝達 

機械の運動の変換・伝

達機構について理解す

る。 

電子機械に利用され

ている機械要素の種類

や特徴を理解するとと

もに，その特性に応じた

活用方法を理解する。 

締結要素・軸要素・伝

達要素などが，どのよう

に組み合わされ，どのよ

うなメカニズムが構成

されているかを考える

ことができる。 

電子機械やメカトロ

ニクス製品を構成する

機械部品および運動の

伝達方法には，どのよう

なものがあるかを探究

しようとする。 

第３章 

センサとアクチュエータ 

各種のセンサやアク

チュエータの動作原理・

特徴を理解する。 

センサとアクチュエ

ータの活用方法を理解

し，センサの出力信号の

処理の方法やアクチュ

エータを実際に駆動す

るための具体的な回路

を考えることができる。 

センサ・アクチュエー

タの種類と特徴を知り，

その働きからどのよう

な活用方法があるかを

考えられる。 

目的に応じたセンサ・

アクチュエータの選択

ができ，センサやアクチ

ュエータのインタフェ

ースについて，適切な回

路を考え，判断すること

ができる。 

センサやアクチュエ

ータに興味・関心をも

ち，それらがどのような

製品に活用されている

かを探究しようとする。 

電子機械の目的に応

じたセンサやアクチュ

エータにはどのような

種類のものが利用され

ているかを探究する。 

第４章 

電子機械の制御 

有接点リレー，PC を

使用したシーケンス制

御の動作原理と扱い方

法を理解する。 

図記号，シーケンス

図，ラダー図の描き方，

作成方法を理解でき，制

御方法を考えることが

できる。 

アナログ量を扱うフ

ィードバックを利用す

る制御技術の活用方法

を理解する。 

操作用機器の図記号，

PC のラダー図，シーケ

ンス図の描き方を知り，

自ら制御回路を考えら

れることができる。 

PC のプログラミング

を作成することができ

る。 

制御目的に合わせて

シーケンス制御とフィ

ードバック制御をどの

ように導入するか判断

できる。 

リレーやプログラマ

ブルコントローラ（PC）

に関心をもち，それを活

用した制御の方法を探

究しようとする。 

機械の自動化には，ど

のような制御方式や回

路が適しているか，ま

た，実際に活用されてい

る回路について探究し

ようとする。 

第５章 

コンピュータ制御 

制御用コンピュータ

の構成と特徴を理解し，

各種インタフェースと

の関連を考えることが

できる。 

コンピュータによる制

御の原理を理解し，実際

に入力プログラムや出

力プログラムが作成で

きる。 

電子機械とネットワー

ク社会との関わりを理

解する。 

コンピュータとイン

タフェースの関係や，イ

ンタフェースと制御対

象の関係を知り，総合的

に制御の方法を思考す

ることができる。 

また，制御用プログラ

ムを作成して，その結果

を考察することができ

る。 

情報技術に関心をも

ち，コンピュータが制御

器として，製品のどのよ

うな部分に組み込まれ，

どのような働きをして

いるのかを探究しよう

とする。 

コンピュータによる

制御方法を自ら考える

ことができる。 



第６章 

社会とロボット技術 

社会生活の中で活用

されているロボット技

術の種類と役割を理解

し，それぞれのロボット

の機構・駆動部・インタ

フェース・センサなど，

設計に必要な知識と技

術が習得できる。 

ロボットを導入する

場合の安全管理につい

ての考え方を理解する。 

それぞれの役割に合

わせてどのようなロボ

ットの構成が求められ

ているかを判断できる。 

また，ロボットを機能

させるために，前章まで

の学習の成果をどのよ

うに応用・発展させるか

を考え活用できる。 

ロボットを安心，安全

に使えるための配慮な

どを考察できる。 

 

各種のメカトロニク

ス製品や，生産工場で使

われるロボットの仕組

みについて興味・関心を

もつとともに，今後のロ

ボットの活用範囲の拡

張性や将来性について

考え、創造できる姿勢が

ある。 

１年間の評定は、１学期・２学期・３学期の年間を通じて、思考・判断・表現を重視し総合的に判断して

決定します。 

 
 
３．学習の計画と評価の観点 

学
期 

月 学 習 内 容 学 習 の ね ら い 

評価の観点 

考
査
範
囲 

知
・
技 

思
・
判
・
表 

主 

１ 
学 

期 

4 第１章  

電子機械と産業社会 

 

 １．身近な電子機械 

 ２．電子機械と 

生産ライン 

 

 

 
・メカトロニクスとは何かを理解させ、その技術を用い
た製品の特徴について考えさせる。 

・電子機械が社会生活や産業において果たしている役割
を身近な例を挙げて把握させる。 

・生産における電子機械の役割について理解させる。 
○ ○ ○ 

中
間
考
査 5 第２章  

機械の機構と運動の伝達 

  

１．機械の運動 

２．機械の機構 

３．機械要素 

・機械の運動と運動を交換・伝達する機構について基本
的な知識を理解させる。 

・メカトロニクス製品で利用されている機械要素・締結
要素・軸要素・伝達要素の種類と特徴を理解させる。 

・ねじ・歯車を実際に選択・活用できるようにする。 

○ ○  

6   

 ４．機構の活用 
 
 
 
第３章 
センサとアクチュエータ 

 
 １．センサの基礎 
 ２．機械量を検出する

センサ 

 
・歯車・リンク・カム・巻き掛け伝動・ねじ機構につい
て、具体的な活用例を通して、その仕組と特徴を理解
させる。 

 
・センサは制御対象となる物理量を検出し、主として電

気量に変換する機能について把握させる。 
○   



 

7  
 ３．物体を検出する 

センサ 
 ４．その他のセンサ 
 ５．アクチュエータ 

 
・機械量・物体を検出するセンサや、温度・光センサな
どの種類と特徴について理解させる。 

 
・アクチュエータとは何か。また種類について理解させ

る。 
○   

期
末
考
査 

２ 

学 

期 

８ 

 

9 

 
６．アクチュエータと 

その利用 
７．アクチュエータ 

駆動素子とその回路 

 
・アクチュエータと駆動させるために必要な回路の基礎
を理解させる。 

・機械を駆動させるための必要な要素として、代表的な

アクチュエータの駆動素子とその特性を理解させる。 

○  ○ 

中
間
考
査 

10 第４章 電子機械の制御 
  
１．制御の基礎 

 ２．シーケンス制御回路 
 ３．プログラマブル 

コントローラ 
 ４．シーケンス制御の 

実際 
 ５．フィードバックの 

利用 

・自動制御の定義およびその種類と特徴を理解させる。 
・シーケンス制御用機器の働きと図記号を理解させ、シ
ーケンス図を読めるようにするとともに、描けるよう
にする。 

・ＰＣの構成を理解させ、制御に活用するときの結線方
法やプログラムの作成を理解させる。 

・シーケンス制御の基礎的な回路の役割を理解させると
ともに、使用する機械の選択ができるようにする。 

・アナログ信号を扱うフィードバック制御の概念と活用

例を理解させる。 

○ ○ ○ 

期
末
考
査 

11 第５章 コンピュータ制御 
  
１．制御用ｺﾝﾋﾟｭｰﾀの 

概要と構成 
２．制御用ｺﾝﾋﾟｭｰﾀの 

ハードウェア 
３．制御用ｺﾝﾋﾟｭｰﾀの 

ソフトウェア 

・制御用コンピュータの種類と構成と求められる条件を
理解させる。 

・コンピュータが扱う電気信号の種類、それを扱う各種
インタフェースの原理と用途の特徴と原理を理解させ
る。 

・コンピュータによる機械制御の構成およびデータの入
出力方法の原理を理解させる。 

・コンピュータによる入出力制御のプログラムを理解さ

せ、簡単な入出力プログラムを作成させる。 

○ ○  

３ 

学 

期 
12 ４．制御のﾈｯﾄﾜｰｸ化 ・生産工場におけるネットワーク利用の利便性、生産活

動の効率化の向上について理解させる。 ○  ○ 
期
末
考
査 

1 第６章 社会と 
ロボット技術 

  
１．社会生活と 

ﾛﾎﾞｯﾄ技術 
 ２．産業用ﾛﾎﾞｯﾄの基礎 
 ３．産業用ﾛﾎﾞｯﾄの 

制御システム 

・ロボットの定義、構成要素を理解し、産業用ロボット
で求められる基本構成を理解させる。 

・ロボットに求められるきめ細かい制御を実現するため

のアクチュエータの制御理論を理解させる。 
○  ○ 

2 ４．産業用ロボットの 
操作と安全管理 

 ５．さまざまな分野で 

活躍するロボット 

・産業用ロボットを生産工場に導入するために必要な手
順と、導入の際に求められる安全対策、安全管理につ
いて理解させる。 

・さまざまなシーンで活用されているロボットの利用シ

ーンと、その利便性の向上について理解させる。 

 ○ ○ 



シラバス                                         岐阜県立高山工業高等学校 
 

 電子回路  

 

 
 

教   科 工業（電子機械工学） 単位数 ２ 学科・学年 電子機械工学科・３年（選択） 

使用教科書 電子回路（実教出版） 

副教材等 配布プリント 

 
 

 

「電子回路」の到達目標は 
 

  

・工業の見方・考え方を働かせ、実践的・体験的な学習活動を行うことなどを通して、電子回路の設計・製

作に必要な資質・能力を次のとおり育成することを目指します。 

 

(1) 電子回路について機能や特性を踏まえて理解するとともに、関連する技能を身に付けられるようにし

ていきます。 

(2) 電子回路に関する課題を発見し、技術者として科学的な根拠に基づき工業技術の進展に対応し解決

する力を養います。 

(3) 電子回路を設計・製作する力の向上を目指して自ら学び、工業の発展に主体的かつ協働的に取り組む態

度を養います。 
 

 

 

１．評価の観点の趣旨と方法 

 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 主体的に学習に取り組む態度 

 

評

価

の

観

点

の

趣

旨 

・電子回路素子や電子回路の構

成などの基本的な事項の知識

を持ち、動作原理を理解して

いる。また、諸量の数式表現を

理解し、それらを計算によっ

て求めることができる。 

 

 

 

 

・電気に関する知識と技術を活用

し、各種電子回路の動作などに

ついて自ら思考を深め、科学的

に表現することができる。 

・電子回路の動作について意欲

的に学習に取り組み、学習態度

は真剣である。また、各種の電

子回路について関心をもち、知

識を活用する態度を持ってい

る。 

 

評

価

の

方

法  

 

・定期考査（年５回実施） 

（知識・理解を問う設問） 

・長期休業中における課題と宿

題テスト 

・小テスト 

・確認プリント 

・ワークシート 

・授業ノート 

・成果物（提出された課題の内

容、実験結果等） 

 

 

 

 

・授業時の発言 

・確認プリントやワークシート、

授業ノートの記述内容 

・定期考査、小テスト、宿題テス

ト（思考・判断・表現を問う） 

・成果物（授業ノート、授業プリ

ント、レポート内容） 

 

 

・出席状況 

・授業準備（必要な持ち物、事

前課題提出等） 

・授業態度（言葉遣い、挙手、

取組状況等） 

・成果物（レポート提出、課題

提出、授業ノート、授業プリ

ント等） 

・生徒自己評価 

・生徒相互評価 

 

 
 



２．評価の規準（及び年間の評定）  

内容のまとまり(単元) 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 
主体的に学習に取り組

む態度 

第１章 電子回路素子 

１節 半導体 

２節 ダイオード 

３節 トランジスタ 

４節 FET（電界効果ト

ランジスタ） 

５節 その他の半導体 

素子 

６節 集積回路 

・ダイオードの特性を理

解し、ダイオードを使

用するための知識を

身につけている。 

・トランジスタの特性を

理解し、トランジスタ

を使用するための知

識を身につけている。 

・サイリスタ，ホトトラ

ンジスタ，光導電セル

などの半導体素子の

特性等を理解してい

る。 

・キャリヤのドリフトや

拡散、キャリヤの発生

と再結合の現象を科

学的に推論し表現で

きる。 

・ダイオードの整流作用

およびトランジスタ、

FET の増幅作用につ

いて、科学的に考察で

きる。 

・エピタキシャル技術と

p 形・n 形領域の分離

について、理論的に推

論し表現できる。 

・ダイオード、トランジ

スタ、FET、集積回路

などの電子回路素子

に関心をもち、意欲的

に学習に取り組み、学

習態度は真剣である。 

第２章 増幅回路の基   

    礎 

１節 増幅とは 

２節 トランジスタ増 

幅回路の基礎 

３節 トランジスタの 

バイアス回路 

４節 トランジスタに 

よる小信号増幅 

回路 

５節 トランジスタに 

よる小信号増幅 

回路の設計 

６節 FETによる小信 

号増幅回路 

 

 

 

 

 

・バイアス電圧とバイア

ス電流の必要性を理

解し、各種バイアス回

路に関する知識を身

につけている。 

・h パラメータについて

理解し、トランジスタ

増幅回路の等価回路

に使用することがで

きる。 

・増幅回路の利得計算を

理解し、電圧利得、電

流利得、電力利得の計

算ができる。 

・トランジスタによる小

信号増幅回路の設計に

ついて理解し、必要な特

性を求める知識を身に

つけている。 

・FET 増幅回路の基礎

的事項について理解し、

相互コンダクタンスな

ど必要な基本的知識を

身につけている。 

・直流の電気エネルギー

を入力信号によって増

幅するというエネルギ

ー変換を科学的に考察

できる。 

・トランジスタのバイア

スの考え方を論理的に

考察できる。 

・自己バイアス回路およ

び電流帰還増幅回路に

おいて、回路が安定に動

作する機能を科学的に

推論し表現できる。 

 

・各種増幅回路の原理や

分類、トランジスタ増幅

回路、FET増幅回路など

に関心をもち、意欲的に

学習に取り組み、学習態

度は真剣である。 

第３章 いろいろな増 

幅回路 

１節 負帰還増幅回路 

２節 差動増幅回路と 

演算増幅器 

３節 電力増幅回路 

４節 高周波増幅回路 

 

 

 

・負帰還増幅回路の基礎

的事項について理解し、

ループゲイン、帰還率等

の知識を身につけてい

る。 

・演算増幅器の基本的事

項を理解し、その特徴な

どに関する知識を身に

つけている。 

・電力増幅回路と高周波

増幅回路の基本的事項

・負帰還増幅回路におい

て、負帰還をかけること

により利得は低下する

が、周波数特性は改善す

ることを論理的に考察

できる。  

・差動増幅回路、電力増

幅回路の動作、高周波増

幅回路の特性を論理的

に考察し表現できる。 

 

・負帰還増幅回路，演算

増幅回路、電力増幅回

路，高周波増幅回路など

に関心をもち、意欲的に

学習に取り組み、学習態

度は真剣である。 



を理解している。 

第４章 発振回路 

１節 発振回路の基礎 

２節 LC 発振回路 

３節 CR 発振回路 

４節 水晶発振回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

・ハートレー発振回路、

コルピッツ発振回路、ク

ラップ発振回路、ウィー

ンブリッジ発振回路な

どについて理解し、発振

周波数を求めることが

できる。 

・水晶発振回路の原理を

理解し、その特徴などに

関する知識を身につけ

ている。 

・VCOを応用した PLL

回路について、その概要

を理解している。 

・ハウリング現象から発

振の基本的な考えかた

を類推できる。 

・発振の条件として、位

相条件、利得条件を科学

的に推論できる。 

・水晶振動子が圧電現象

によって機械的なひず

みを生じ、この現象が発

振回路に利用できるこ

とを科学的に推論でき

る。 

・発振の基本的な考え

方、発振回路の原理、LC 

発振回路、CR 発振回

路、水晶発振回路に関心

をもち、意欲的に学習に

取り組み、学習態度は真

剣である。 

第５章 変調回路・復調

回路 

１節 変調・復調の基礎 

２節 振幅変調・復調 

３節 周波数変調・復調 

４節 その他の変調・復 

   調 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・振幅変調波の数式表現

の意味を理解し、変調度

や変調率を求めること

ができる。 

・振幅検波回路の動作原

理が理解できる。 

・周波数変調波の数式表

現の意味を理解し、変調

指数を求めることがで

きる。 

・位相変調・復調の概念

が理解できる。 

・ディジタル変調・復調

の概念が理解できる。 

・パルス振幅変調、パル

ス幅変調、パルス位置変

調、パルス符号変調の概

念が理解できる。 

・変調と復調の概念を荷

物とトラックのたとえ

で類推できる。 

・振幅変調波の周波数ス

ペクトルが信号波に含

まれている周波数成分

によって、その形が変わ

ることを考察できる。 

・周波数変調波の周波数

スペクトルについて科

学的に考察できる。 

 

・変調と復調の考えか

た、振幅変調と復調、周

波数変調と復調、パルス

変調などに関心をもち、

意欲的に学習に取り組

み、学習態度は真剣であ

る。 

第６章 パルス回路 

１節 パルス波形と CR  

回路の応答 

２節 マルチバイブレ 

ータ 

３節 波形整形回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・パルス波形の各部の名

称と定義を理解し、立上

り時間、立下り時間、周

波数、衝撃係数などを求

めることができる。 

・トランジスタおよび IC

を用いた非安定マルチ

バイブレータと、ICを用

いた単安定マルチバイ

ブレータ、双安定マルチ

バイブレータについて、

その構成と動作原理を

理解し、それらの用途に

ついての知識を身につ

けている。 

・クリッパ、リミタ，ス

ライサ、クランプ、シュ

ミットトリガ回路につ

いて、その構成と動作原

・微分回路の入力に方形

波電圧を加えたときに

流れる電流が、指数関数

的に変化することを物

理的に考察できる。 

・積分回路の入力に方形

波電圧を加えたときに

生じるコンデンサの両

端の電圧が、指数関数的

に変化することを物理

的に考察できる。 

 

・パルス波形の各部の名

称、微分波形、積分波形、

非安定マルチバイブレ

ータ、単安定マルチバイ

ブレータ、双安定マルチ

バイブレータ、クリッ

パ、リミタ、スライサ、

クランプ、シュミットト

リガ回路などに関心を

もち、意欲的に学習に取

り組み、学習態度は真剣

である。 



理を理解し、それらの用

途についての知識を身

につけている。 

第７章 電源回路 

１節 電源回路の基礎 

２節 直列制御電源回 

   路 

３節 スイッチング電 

源回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

・電源回路の構成と各構

成回路の働きを理解し、

変圧回路の変圧比、消費

電力を求める知識があ

る。 

・半波整流回路、全波整

流回路の動作原理を理

解している。 

・電圧変動率、リプル百

分率、整流効率の定義を

理解し、実際に求めるこ

とができる。 

・直列制御電源回路の構

成と動作原理を理解し

ている。 

・スイッチング制御電源

回路の構成と動作原理

を理解しており、直列制

御電源回路との利点や

欠点を比較できる。 

・平滑回路の入力電圧と

出力電圧の関係を物理

的に考察できる。 

・電源回路における出力

電流、出力電圧特性と出

力電圧の波形の関係を

類推できる。 

 

・変圧回路、整流回路、

平滑回路、電源回路の諸

特性、直列制御電源回

路、スイッチング制御電

源回路などに関心をも

ち、意欲的に学習に取り

組み、学習態度は真剣で

ある。 

・1年間の評定は、１学期・２学期・３学期の年間を通じて、３観点の内、特に知識・技術の観点を重き

において総合的に判断し決定します。 

 
 

 

３．学習の計画と評価の観点 

学
期 

月 学 習 内 容 学 習 の ね ら い 

評価の観点 

考
査
範
囲 

知
・
技 

思
・
判
・
表 

主 

１ 

学 

期 

４ 

 
第１章 電子回路素子 
１．半導体 

 
 
 
 
 
 
２．ダイオード 

 

 
・半導体の定義を明確にし、シリコンとゲルマニウム
という半導体材料の性質を理解する。 

・自由電子、正孔と言ったキャリヤの振るまいとp形、
n形半導体との関係や空乏層を理解する。 

・ショットキー接合について、pn接合との違いを含め
て理解する。 

・基本となるpn接合ダイオードの動作原理を理解し、
ダイオード回路の諸量計算を身に付ける。 

・各種ダイオードついて特徴やLEDの原理や特徴など
を理解する。 

 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 

 
 
 
 
 
 
 
〇 
 
〇 
 

 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 

 

中
間
考
査 

５ 

 
 ３．トランジスタ 

 
 
 

４．FET（電界効果ト 
ランジスタ） 

５．その他の半導体素 
  子 
６．集積回路 

 

・トランジスタの基本構造、動作原理と各種作用、静
特性、最大定格などについて理解する。 

・トランジスタの直流電流増幅率について理解し、計
算方法を身に付ける。 

・接合形FET、MOS FETの動作原理と特性について
理解する。 

・サイリスタ、ホトトランジスタなどの動作原理と特
性について理解する。 

・ICとは何か、各種ICの構造、特徴、更にCMOS IC 
について理解する。 

〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 

 
 
〇 
 
 
 
 
 
〇 
 

〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 



６ 第２章 増幅回路の基礎 
１．増幅とは 

 
２．トランジスタ増幅 

回路の基礎 
 
 
 
 
 
 
 
３．トランジスタのバ 
  イアス回路 

 
４．トランジスタによ 
  る小信号増幅回路 

 
・増幅の意味をしっかりと理解し、増幅（増幅器）の
分類を把握する。 

・トランジスタによる微小な交流信号の増幅の原理を
理解し、基本増幅回路の種類について、違いを認識
する。 

・バイアスと動特性の関係を理解し、動作点による出 
力波形の変化を推論できる。 

・各種増幅度と利得について理解し、計算方法を身に
付ける。 

・hパラメータとその等価回路について理解し、各種特
性の計算方法を身に付ける。 

・各種バイアス回路の動作と特徴や、安定度の違いに
ついて理解する。諸量計算を身に付ける。 

 
・小信号増幅回路における各種コンデンサの役割を認
識し、コンデンサの影響による電圧増幅度（利得）
の変化を理解する。 

 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 

 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 

 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 

期
末
考
査 

２ 

学 
期 

７ 

 
５．トランジスタによ  
  る小信号増幅回路 

の設計 
６．FETによる小信号 
  増幅回路 

・これまでに学んだ知識を活用して、小信号増幅回路
を設計する。 

 
・FETを用いた小信号増幅回路の構成、等価回路、バ
イアス回路、ソース接地増幅回路や、バイポーラト
ランジスタとの違いにつても理解する。 

〇 
 
 
〇 
 

〇 
 
 
〇 
 

〇 
 
 
〇 
 
 

中
間
考
査 

８ 

 
第３章 いろいろな増幅 

回路 
１．負帰還増幅回路 

 
 
・帰還、負帰還、正帰還について理解する。帰還率や
負帰還がかかった電圧増幅度の計算方法を身に付け
る。負帰還と周波数特性の関係について理解する。 

 
 
〇 
 

 
 
〇 
 

 
 
〇 
 

９  
 
 

2．差動増幅回路と演算 
増幅器 

・エミッタ抵抗による負帰還の原理を理解し、エミッ
タホロワと多段増幅回路の負帰還の諸量計算を身に
付ける。 

・差動増幅回路の特徴と動作原理、演算増幅器の特性
と基本動作を理解し、演算増幅器を使った各種回路
の動作について理解する。 

〇 
 
 
〇 
 

〇 
 
 
〇 
 

〇 
 
 
〇 
 

１ 

０ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3．電力増幅回路 
 
 

 
4．高周波増幅回路 

 
 
 
 
 

・トランジスタの発熱による許容動作範囲とバイアス
による電力増幅回路の分類と特徴を理解する。 

・A級シングル電力増幅回路、B級プッシュプル増幅回
路の動作原理と、各種動作量について理解する。 

・高周波増幅における帯域幅について理解する。 
・フィルタの用途や各種フィルタの特性の違いについ
て理解する。 

・高周波基本増幅回路の構成と高周波用トランジスタ
の特性について理解し、同調回路の特性と帯域幅の
求め方、インピーダンス変換、中間周波変成器など
について理解する。 

〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 

〇 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 

〇 
 
〇 
 
〇 
〇 
 
〇 
 

期
末
考
査 

１ 

１ 

 

第４章 発振回路 
 １．発振回路の基礎 
 
２．LC発振回路 

 
 
３．ＣＲ発振回路 

 
４．水晶発振回路 

 
・発振のなりたち、発振回路における発振のはじまり
と条件、発振回路の分類などについて理解する。 

・反結合発振回路、ハートレー発振回路、コルピッツ
発振回路、クラップ発振回路の動作原理と発振周波
数などについて理解する。 

・ウィーンブリッジ形発振回路、CR移相形発振回路の
動作原理と発振周波数などついて理解する。 

・水晶片の圧電現象を理解し、発振回路における水晶
振動子の振る舞いを推論できる。 

 
 
 
〇 
 
 
〇 
 
 
 

 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 

 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 



 

・ピアスBE発振回路とピアスCB発振回路について、
LC発振回路との関係や実際の回路構成，特徴などに
ついて理解する。 

〇 
 
〇 
 
〇 
 

３ 

学 

期 

１ 

２ 
第５章 変調回路・復調 

回路 
 １．変調・復調の基礎 
 
２．振幅変調・復調 

 
 
 
 
３．周波数変調・復調 
 
 
 
４．その他の変調方式 
 

第６章 パルス回路 
 １．パルス波形とCR回 

路の応答 

 
 
・変調と復調の意味を理解し、信号波と搬送波をもと
に各種変調波のなりたちについて理解する。 

・振幅変調波のなりたちを数式で理解し、周波数スペ
クトルと占有周波数帯幅について考察し、占有周波
数帯幅や変調度の計算方法を身に付ける。 

・振幅変調回路の原理を踏まえ、実際の回路における
変復調の原理を理解する。 

・周波数変調波のなりたちを数式で理解し、変調指数
や占有周波数帯幅の計算方法を身に付ける。 

・周波数変調回路の原理を踏まえ、実際の回路におけ
る変復調の原理を理解する。 

・位相変調・復調、ディジタル変調・復調、パルス変
調の考え方を理解する。 

 
・パルス波形の定義と名称を理解し、微分回路と積分
回路にパルスが入力したときの応答について理解す
る。 

 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 
 
 
〇 
 
 
 
 
 

 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
 

 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
 
〇 
 
 

 
 

 

学
年
末
考
査 

１ 

 
２．マルチバイブレー 
  タ 

 
 
 
 
 
 
３．波形整形回路 

 
 
 
 
第７章 電源回路 
 １．電源回路の基礎 
 
 
２．直列制御電源回路 

 

・非安定マルチバイブレータについて、トランジスタ
を用いた回路とICを用いた回路の動作原理を理解さ
し、周期や発振周波数についての計算方法を身に付
ける。 

・単安定、双安定マルチバイブレータについて、ICを
用いた回路の動作原理を理解する。 

・双安定マルチバイブレータにおいて、各種フリップ
フロップの動作原理を理解する。 

・クリッパ・リミタ・クランプ・スライサについて、
相違点を理解する。 

・シュミットトリガ回路の動作原理について理解し、
さまざまな入力電圧に対して出力がどのようになる
か推論できる。 

 
・電源回路の構成を理解し、構成要素の各回路の役割
と原理について推論できる。電源回路の諸特性につ
いて計算方法を身に付ける。 

・直列制御電源回路の構成を理解し、安定化回路の動
作について推論できる。 

〇 
 
 
 
 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
 
 
〇 
 
 
〇 
 

〇 
 
 
 
〇 
 
 
 
〇 
 
〇 
 
 
 
 
 
 
〇 
 

〇 
 
 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
〇 
 
 
 
〇 
 
 
〇 
 

２ ３．スイッチング制御 
電源回路 

・スイッチング制御の基本的な考え方を踏まえ、スイ
ッチング制御電源回路の動作原理を理解し、直列制
御電源回路と比較して理解する。 

〇 
 
〇 
 
〇 
 



シラバス                                         岐阜県立高山工業高等学校 
 

 ハードウエア技術  

 

 
 

教   科 工業（電子機械工学） 単位数 3 学科・学年 電子機械工学科・3年（選択） 

使用教科書 ハードウエア技術（実教出版） 

副教材等 教員が作成したプリント 

 
 

 

「ハードウエア技術」の到達目標は 
 

  

(1) コンピュータのハードウエアに関する基礎的な知識と技術を習得し、実際に活用する能力と態度を育

てる。 

(2) 学習内容を発展させることでＩＴパスポート試験などにも対応できるようになる。 

 

 

１．評価の観点の趣旨と方法 

 知識・技術 思考・判断・表現 主体的に学習に取り組む態度 

評

価

の

観

点

の

趣

旨 

コンピュータのハードウェア

について機能や構成及び制御

技術を工業生産や社会生活と

関連づけて理解するとともに、

コンピュータのハードウェア

に関わる様々な状況に対応で

きる技術を身につけている。 

コンピュータの構成やコンピュ

ータによる制御などに着目し

て、 コンピュータのハードウェ

アに関する課題を見いだし、単

に生産性や効率だけを優先する

のではなく、科学的な根拠に基

づき工業技術の進展に対応し解

決する力を身につけている。 

コンピュータのハードウェア

の開発を目指し、コンピュータ

のハードウェアの機能や構成

及び制御技術について意欲的

に取り組んでいる。また、情報

技術の発展に主体的かつ協働

的に取り組んでいる。 

評

価

の

方

法 

 

・定期考査 

・長期休業中における課題 

・小テスト 

 

 

・授業観察 

・課題提出 

・定期考査 

・小テスト 

 

 

・出席状況 

・ノート内容 

・授業の取り組み状況 

・課題の取り組み状況 

 

  



２．評価の規準（及び年間の評定）  

内容のまとまり(単元) 知識・技術 思考・判断・表現 
主体的に学習に取り組む

態度 

１章 コンピュータの

電子回路 

1 節 データの表現  

２節 論理回路の基礎 

３節 電子素子とディ

ジタル回路 

４節 論理式の簡単化 

５節 論理回路の設計 

６節 演算回路 

７節 順序回路 

８節 コンピュータを

用いた論理回路の設計 

・数の変換および 2 進数

の演算の基本的な概念と

それぞれの数の変換につ

いて理解し、その方法を適

切に身につけている。 

・２進数値、10 進数値な

どの数値データおよび文

字データの表現法を理解

し、その方法を身につけて

いる。 

・数の変換および 2 進数

の演算の基本的な概念

とそれぞれの数の変換

について理解し、その方

法を適切に身につけて

いる。 

・２進数値、10 進数値な

どの数値データおよび

文字データの表現法を

理解し、その方法を身に

つけている。 

・10 進数と２進数、８進

数、16進数の関係および

それぞれの数の変換方法

や四則演算に関心をも

ち、主体的に探究してい

る。 

・コンピュータ内部での

数値や文字の表現方法に

関心をもち、主体的に探

究している。 

・基本的な論理素子の真

理値表、論理式、図記号を

理解し、使っている。 

・正論理と負論理の違い、

図記号と各論理の関係を

理解している。 

・コンピュータを構成す

る基本的な論理素子の

真理値表やタイムチャ

ートを利用し、その入力

と出力との関係を視覚

的に判断し、表現してい

る。 

・コンピュータを構成す

る基本的な論理素子の真

理値表やタイムチャート

を利用し、その入力と出

力との関係を視覚的に判

断し、表現している。 

・コンピュータを構成す

る基本的な電子素子の性

質やディジタル回路の特

性を理解し、ディジタル回

路の電流・電圧を求めてい

る。 

・コンピュータを構成す

る基本的な電子素子の

性質やディジタル回路

の特性について思考を

深め、適切に判断し、表

現している。 

・コンピュータを構成す

る基本的な電子素子の性

質やディジタル回路の特

性に関心をもち、主体的

に探究している。 

・ブール代数の定理につ

いて真理値表による証明

や、ブール代数やカルノー

図を活用した論理回路の

簡単化を理解し、活用して

いる。 

・ブール代数の定理やブ

ール代数・カルノー図を

用いた論理式の簡単化

について思考を深め、適

切に判断し、表現してい

る。 

・論理回路を効率的に表

すブール代数、論理式の

簡単化や、カルノー図を

用いた論理式の簡単化に

関心をもち、主体的に探

究している。 

・組合せ回路の論理回路

設計の手順について理解

している。 

・エンコーダとデコーダ、

マルチプレクサとデマル

チプレクサ回路の働きを

理解している。 

・目的とする組合せ回路

をより簡単な論理回路で

構成している。 

・組合せ回路における論

理回路設計の手順、エン

コーダとデコーダ、マル

チプレクサとデマルチ

プレクサ回路の設計と

回路の働きについて思

考を深め、適切に判断

し、表現している。 

・組合せ回路における論

理回路設計のための手順

に関心をもち、主体的に

探究している。 

・半加算器と全加算器の

機能の違いを理解し、加算

回路の動作について理解

している。 

・半加算器を用いて全加

算器を構成し、全加算器を

使用して複数ビットの並

列加算回路と直列加算回

路を構成できることを理

・算術演算の基本である

半加算器と全加算器の

機能や複数ビットの加

算回路の構成について

思考を深め、並列加算回

路と直列加算回路の機

能の違いを適切に判断

し、表現している。 

・算術演算の基本である

半加算器と全加算器や、

全加算器を組み合わせた

並列加算回路、直列加算

回路について関心をも

ち、主体的に探究してい

る。 



解している。 

・算術演算の基本である

半加算器と全加算器や、全

加算器を組み合わせた並

列加算回路、直列加算回路

について関心をもち、主体

的に探究している。 

・ＲＳフリップフロップ

の動作において同期式

との機能や、各種フリッ

プフロップの動作につ

いて思考を深め、適切に

判断し、レジスタやカウ

ンタの動作を表現して

いる。 

・順序回路の基本となる

フリップフロップおよび

その応用であるレジス

タ、カウンタについて、主

体的に探究している。 

・ＰＬＡを用いた論理回

路設計において、その手順

とハードウェア記述言語

の概要について理解して

いる。 

・ＰＬＡを用いた論理回

路設計において、複数ビッ

トの加算回路の Verilog 

HDLコードの基本構成を

図示している。 

・ＰＬＡを用いた論理回

路設計において、その手

順とハードウェア記述

言語について思考を深

め、適切に判断し、表現

している。 

・大規模で複雑な論理回

路を設計する手法やハー

ドウェア記述言語につい

て関心をもち、主体的に

探究している。 

２章 コンピュータに

よる構成 

１節 コンピュータの

種類と基本機能 

２節 コンピュータの

動作と中央処理装置 

３節 主記憶装置 

４節 補助記憶装置 

５節 入出力装置 

６節 パーソナルコン

ピュータの構成と管理 

・コンピュータの五つの

機能をもつ装置について

理解し、制御とデータの流

れを図示している。 

・コンピュータの種類や

機能と構成について思

考を深め、その特徴や関

係を表現している。 

・小形化、高性能化、低価

格化などによりさまざま

な分野で使われているコ

ンピュータの種類と基本

機能について主体的に探

究している。 

・中央処理装置の基本動

作について、その関係を図

示している。 

・機械語命令の構成とと

もに中央処理装置の構成

について、各レジスタの働

きを理解している。 

・中央処理装置の性能を

示すクロック周波数とＭ

ＩＰＳを計算によって求

めている。 

・中央処理装置の各レジ

スタとアドレスバス、デ

ータバスの関係や基本動

作について図と動作ステ

ップを用いて思考を深

め、適切に判断し、表現し

ている。 

・中央処理装置の各レジ

スタとアドレスバス、デ

ータバスの関係や基本動

作について主体的に探究

している。 

・主記憶装置の構成・性

能・特性や半導体記憶装置

の種類とその回路、効果的

な記憶装置の活用を考慮

した構成について理解し

ている。 

・主記憶装置の性能を示

す動作速度を表すアクセ

スタイムとサイクルタイ

ムの関係を図示している。 

・記憶装置の効果的な活

用を考慮した構成におい

てキャッシュメモリによ

る実行アクセス時間を計

算によって求めている。 

・主記憶装置の構成・性

能・特性や半導体記憶装

置の種類とその回路につ

いて、思考を深め、効果的

な記憶装置の活用を考慮

した構成について適切に

判断し、表現している。 

・主記憶装置の構成・性

能・特性や半導体記憶装

置の種類とその回路につ

いて主体的に探究してい

る。 



・主記憶装置の構成・性

能・特性や半導体記憶装置

の種類とその回路につい

て主体的に探究している。 

・補助記憶装置の記録方

式による、磁気ディスク

装置や光ディスク装置、

半導体記憶装置の構造や

記録形式について思考を

深め、適切に判断し、その

特徴を表現している。 

・補助記憶装置の記録方

式による、磁気ディスク

記憶装置や光ディスク

記憶装置、半導体記憶装

置の構造や記録形式に

ついて主体的に探究し

ている。 

・文字・記号の入力装置や

位置指定装置、プリンタ、

表示装置などの入出力装

置の構造やその動作につ

いて理解し、入出力情報に

適した装置を選択してい

る。 

・文字・記号の入力装置や

位置指定装置、プリンタ、

表示装置などの入出力装

置の構造やその動作につ

いて思考を深め、適切に

判断し、その特徴を表現

している。 

・文字・記号の入力装置

や位置指定装置、プリン

タ、表示装置などの入出

力装置の構造やその動

作について主体的に探

究している。 

・パソコンの基本的な構

成であるマザーボードや

バス、接続端子、インタフ

ェースの種類とパソコン

の動作確認と保守方法に

ついて理解し、それぞれの

関係性を図示している。 

・パソコンの基本的な構

成であるマザーボードや

バス、接続端子、インタフ

ェースの種類とパソコン

の動作確認と保守につい

て思考を深め、適切に判

断し、その特徴を表現し

ている。 

・パソコンの基本的な構

成であるマザーボード

やバス、接続端子、イン

タフェースの種類とパ

ソコンの動作確認と保

守について主体的に探

究している。 

３章 コンピュータに

よる制御 

１節 コンピュータに

よる制御の概要 

２節 インタフェース 

３節 センサとアクチ

ュエータ 

４節 割込み処理 

・シーケンス制御、フィー

ドバック制御の基本を理

解し、それらの構成を図示

している。 

・シーケンス制御とフィ

ードバック制御の特徴

などについて思考を深

め、コンピュータによる

制御についてプログラ

ムの働きを適切に判断

し、表現している。 

・シーケンス制御とフィ

ードバック制御の特徴な

どについて思考を深め、

コンピュータによる制御

についてプログラムの働

きを適切に判断し、表現

している。 

・シーケンス制御とフィ

ードバック制御の特徴な

どについて思考を深め、コ

ンピュータによる制御に

ついてプログラムの働き

を適切に判断し、表現して

いる。 

・インタフェース、D-A・

A-D 変換器、周辺回路の

動作原理について思考

し、回路の特徴などを表

現している。 

・インタフェースや増幅

などのための電子回路に

ついて思考し、コンピュ

ータ制御システムの設計

を表現している。 

・インタフェース、D-A・

A-D 変換器、周辺回路の

動作原理について思考

し、回路の特徴などを表

現している。 

・インタフェースや増幅

などのための電子回路に

ついて思考し、コンピュ

ータ制御システムの設計

を表現している。 

・センサ・アクチュエータ

のしくみや働きを理解し

ている。 

・制御に必要な情報をセ

ンサやアクチュエータを

適切に選択し、コンピュー

タ制御システムを設計す

る技術を習得している。 

・センサやアクチュエー

タと人の機能の関連につ

いて考察し、説明してい

る。 

・センサやアクチュエー

タの特徴について思考

し、適切に選択して、コン

ピュータ制御システムの

設計を表現している。 

・センサやアクチュエー

タのしくみや働きについ

て主体的に探究してい

る。 

・センサやアクチュエー

タの特徴をふまえ、主体

的に適切なセンサなどを

選択して、コンピュータ

制御システムの設計につ

いて探究している。 

・割込処理の概要を理解

し、割込処理をさせるのか

どうか判断して、コンピュ

・割込処理をさせるのか

どうかを適切に判断し、

コンピュータのプログラ

・割込処理について積極

的に学び、コンピュータ

のプログラムを組むため



ータのプログラムを組ん

でいる。 

ムを組んでいる。 に主体的に探究してい

る。 

４章 制御プログラム 

１節 プログラム言語 

２節 アセンブリ言語

によるプログラミング 

３節 C によるプログ

ラム 

４節 制御プログラム 

・プログラム言語の分類

として、機械語・アセンブ

リ言語・高水準言語があ

り、高水準言語にＣやＢＡ

ＳＩＣがあることを理解

している。 

・流れ図の基本を理解し

ている。 

・適切なプログラム言語

を選択するために思考

し、判断している。 

・問題に対する処理の流

れについて思考を深め、

適切に判断し、流れ図な

どを用いて表現してい

る。 

・プログラム言語の種類

や特徴について、主体的

に探究している。 

・問題に対する処理につ

いて、流れ図を用いるな

ど、解決のために主体的

に探究している。 

・基本的な種類の命令を

理解し、中央処理装置の各

レジスタの役割および

各々のつながり、命令が処

理されるときのデータの

流れなどを理解している。 

・アセンブリ言語の書式、

機械語命令、宣言、マクロ

命令、アドレス修飾などを

理解し、簡単なプログラム

を作成している。 

・文字コードと数値の関

係について理解し、変換の

アルゴリズムを理解して

いる。 

・基本的な種類の命令を

理解し、中央処理装置の

各レジスタの役割およ

び各々のつながり、命令

が処理されるときのデ

ータの流れなどについ

て思考し、説明してい

る。 

・アセンブリ言語の書

式、機械語命令、宣言、

マクロ命令、アドレス修

飾などを理解し、簡単な

プログラムで表現して

いる。 

・文字コードと数値の関

係について思考し、変換

のアルゴリズムを説明

している。 

・アセンブリ言語の記述

方法や命令語の使い方、

プログラムのつくり方な

どについて主体的に探究

している。 

・アセンブリ言語の記述

方法や命令語の使い方、

プログラムのつくり方な

どについて主体的に探究

している。 

・Ｃの特徴的な書式や文

字、定数、式と変数、演

算子などを適切に判断

し、プログラムで表して

いる。 

・Ｃのプログラムに使わ

れる選択、繰返し、一次

元配列、文字配列などに

ついて理解し、適切なプ

ログラムで表現してい

る。 

・与えられた問題に適合

するＣプログラムを作

成している。 

・Ｃの特徴的な書式や文

字、定数、式と変数、演算

子などについて、主体的

に探究している。 

・Ｃのプログラムに使わ

れる選択、繰返し、一次元

配列、文字配列などにつ

いて理解し、適切なプロ

グラムで表現するため

に、主体的に探究してい

る。 

・与えられた問題に適合

するＣプログラムを作成

するために、主体的に探

究している。 

・コンピュータを制御す

るため、アセンブリ言語と

Cで書かれたデータ入力・

出力のプログラムを理解

している。 

・コンピュータを制御す

るため、アセンブリ言語

と C で書かれたデータ入

力・出力のプログラムの

特徴について思考を深

め、説明している。 

・コンピュータを制御す

るため、アセンブリ言語

とCで書かれたデータ入

力・出力のプログラムを

理解するため、主体的に

探究している。 

５章 マイクロコンピ

ュータ組込み技術 

１節 組込みシステム 

・マイコンが内蔵された

システムの構成、組込みシ

ステムに求められる要件

・マイコンが内蔵された

システムの構成、組込み

システムに求められる

・マイコンが内蔵された

システムの構成、組込み

システムに求められる要



２節 組込みハードウ

ェア 

３節 組込みソフトウ

ェア 

と具体的な例や組込みシ

ステムの開発手法につい

て理解している。 

要件と具体的な例や組

込みシステムの開発手

法について思考を深め、

表現している。 

件と具体的な例や組込み

システムの開発手法につ

いて、主体的に探究して

いる。 

・組込み用マイコンの基

本構成と内蔵される機能

を理解している。 

・組込みハードウェアの

ＬＳＩ化について理解し

ている。 

・組込み用マイコンの基

本構成と組込みハードウ

ェアのＬＳＩ化について

思考を深め、表現してい

る。 

・組込み用マイコンの基

本構成と組込みハードウ

ェアのＬＳＩ化につい

て、主体的に探究してい

る。 

・組込みソフトウェアの

基本、組込みシステム用Ｏ

Ｓの機能としてリアルタ

イム性について、理解して

いる。 

・開発環境におけるプロ

グラム開発やテスト法に

ついて理解している。 

フローチャートからＣ言

語を使用した制御プログ

ラムを作成している。 

・組込みソフトウェアの

基本、組込みシステム用

ＯＳの機能について思考

を深め、表現している。 

・組込みシステムの開発

環境や具体的なＣ言語プ

ログラムについて思考を

深め、表現している。 

・組込みソフトウェアの

基本、組込みシステム用

ＯＳの機能、開発環境や

具体的なＣ言語プログラ

ムについて、主体的に探

究している。 

1 年間の評定は、１学期・２学期・３学期の年間を通じて、３つの観点を総合的に判断して決定します。 

 
 
 

学
期 

月 学 習 内 容 学 習 の ね ら い 

評価の観点 

考
査
範
囲 

知
・
技 

思
・
判
・
表 

主 

１ 

学 

期 

４ １章 コンピュータの

電子回路 

1 節 データの表現 

 

 

  

２節 論理回路の基礎 
 

 
 
・10進数と2進数・8進数・16進数の関係を理解させる。 
・2進数特有な演算であるシフト演算などについて理解させ

る。 
・コンピュータ内部で、数値や文字がどのような形で取り扱

われるかを理解させる。 

・コンピュータの動作原理の基本となる論理回路について理

解させる。 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

○ 
中
間
考
査 

５ ３節 電子素子とディ

ジタル回路 

４節 論理式の簡単化 

 

５節 論理回路の設計 

 

６節 演算回路 

 

・ディジタル回路における電子素子の性質と働きについて理

解させる。 

・論理式の簡略化について、ブール代数を用いる方法やカル

ノー図を用いる方法を理解させる。 

・組合せ回路における論理回路設計の手順について理解さ

せ、エンコーダとデコーダの違いについて理解させる。 

・半加算器と全加算器の違いとともに加算回路の動作につい

て理解させる。 

○ 

 

○ 

 

○ 

 

○ 

○ 

 

○ 

 

○ 

 

○ 

 

 

○ 

 

○ 

 

○ 



６ ７節 順序回路 

８節 コンピュータを

用いた論理回路の設計 

２章 コンピュータに

よる構成 

１節 コンピュータの

種類と基本機能 

２節 コンピュータの

動作と中央処理装置 
 

・各種フリップフロップおよびレジスタ、カウンタの動作に

ついて理解させる。 

・ＰＬＡを用いた論理回路設計の手順について理解させる。 

 

 

・ＰＬＡを用いた論理回路設計の手順について理解させる。 

・中央処理装置について、各レジスタの働きや、命令を解読

し実行する基本動作について理解させる。 

 

○ 

○ 

 

 

 

○ 

 

○ 

 

○ 

○ 

 

 

 

 

 

○ 

○ 

○ 

 

 

 

○ 

 

○ 

 

期
末
考
査 

７ ３節 主記憶装置 

 

４節 補助記憶装置 

５節 入出力装置 

 

・主記憶装置の構成・特性・動作・種類について理解させ
る。 

・大量のデータやプログラムの保管に使われる補助記憶装置
の構造・記録方式・特徴などについて理解させる。 

・入出力装置の動作原理と、さまざまな装置の働きについて
理解させる。 

○ 

 

○ 

○ 

 

 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

 

○ 

○ 

 

２ 

学 

期 

          

８ ６節 パーソナルコ 

ンピュータの構成と管

理 

・コンピュータの構成例としてパーソナルコンピュータを取

り扱い、その構成について理解させる。 

○ 
 

○ ○ 
 

中
間
考
査 

９ ３章 コンピュータに

よる制御 

１節 コンピュータに

よる制御の概要 

 

 

２節 インタフェース 

 

 

 

・身の回りの機器でワンチップマイコンが内蔵されている例

を調べて、コンピュータ制御の重要性を理解させる。 

・コンピュータ制御の構成について知り、組込みシステムの

特徴について理解させる。 

・パラレルインタフェースとシリアルインタフェース、アナ

ログ信号とディジタル信号のインタフェース、電気信号の

インタフェース、演算増幅器などについて理解させ、実際

に活用できるようにする。 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

１０ ３節 センサとアクチ

ュエータ 

 

４節 割込み処理 

・コンピュータ制御に適したセンサとアクチュエータの原

理・構造、それらを活用した制御回路について理解させ、

実際に活用できるようにする。 

・割込み処理の概要と、その処理の例について理解させる。 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

○ 

 

期
末
考
査 

１１ ４章 制御プログラム 

１節 プログラム言語 

 

 

 

 

２節 アセンブリ言語

によるプログラミング 

 

 

・プログラム言語の分類とそれぞれの特徴、インタプリタと

コンパイラの特徴、流れ図について理解させる。 

・プログラムの処理手順、プログラムの基本構造、構造化に

よるプログラムの信頼性向上、構造化プログラムについて

理解させる。 

・アセンブリ言語がハードウェアに適した言語であること

や、アセンブリ言語による演算のしくみなどについて理解

させる。また、アセンブリ言語を用いて簡単なプログラミ

ングができるようにする。 

 

○ 

 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

○ 

 

○ 

 

 

 

 

○ 



 

１２ ３節 C によるプログ

ラム 

 

 

 

 

 

４節 制御プログラム 

・Ｃの書式、字下げ、制御文字、キーワード、整数定数、文

字定数、変数、算術演算子、代数演算子などについて理解

させる。 

・選択、繰返し処理、配列と、探索、並べ替えのアルゴリズ

ムなどについて理解させる。 

・文字配列、ポインタの働き、ポインタと配列要素などにつ

いて理解させる。 

・データ入力や出力のためのプログラムを、アセンブリ言語

とCで見比べて、理解させる。 

○ 

 

 

 

 

 

 

○ 

○ 

 

 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

○ 

３ 

学 

期 

１ ５章 マイクロコンピ

ュータ組込み技術 

１節 組込みシステム 

 

２節 組込みハードウ

ェア 

 

 

 

・内蔵されたマイクロコンピュータによって制御される組込

みシステムの構成を理解させる。 

・組込みシステムの開発におけるその手順やソフトウェア開

発の方法を理解させる。 

・組込みシステムでは、製品の用途や条件に応じたハードウ

ェア設計や開発が求められることを理解させる。 

・組込み用マイコンの機能である割込みおよびＤＭＡコント

ローラ、タイマユニットなどについて理解させる。 

 

 

○ 

 

○ 

 

 

 

 

○ 

 

○ 

 

 

○ 

 

○ 

学
年
末
考
査 

２ ３節 組込みソフトウ

ェア 

 

 

・組込みシステムでは、製品の用途や条件に応じたハードウ

ェア設計や開発が求められることを理解させる。 

・組込み用マイコンの機能である割込みおよびＤＭＡコント

ローラ、タイマユニットなどについて理解させる。 

 

○ 

 

 

○ 

 

 

○ 

 



シラバス                                         岐阜県立高山工業高等学校 
 

 ロボット基礎  

 

 
 

教   科 工業（電子機械工学） 単位数 ３ 学科・学年 電子機械工学科・３年 

使用教科書 はじめてのロボット工学 第２版（オーム社） 

副教材等 配布プリント、センサ・モータ等の実物教材 

 
 

 
「ロボット基礎」の到達目標は 

 

  

(1) ロボットに関する基礎的な知識と技術を習得する。 

(2) ロボット技術がセンサ・アクチュエータおよびマイクロコンピュータで総合的に構成されていること

を理解する。 

(3) ロボットを構成する各種部品の特性を理解し、発想力と創造力を養い、目的に応じたロボットシステ

ムを構築できる知識・技能を身につける。 

 

 

１．評価の観点の趣旨と方法 

 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 主体的に学習に取り組む態度 

 

評

価

の

観

点

の

趣

旨 

「ロボット」に関する技術を

とおして、各種センサ、アクチ

ュエータ、マイクロコンピュー

タなどの構成部品が，システム

的・総合的に構成されているこ

とを理解する。 

また，これらの問題点を解決

するための基礎知識，制御技術

についての知識をもち，社会生

活の中でどのように活用してい

るか、その取り組みを理解して

いる。 

 

「ロボット」に関する技術のさ

まざまな課題を見つけ，実習，観

察などをとおして、適切な構造、

構成部品の選択、プログラミング

について考え、結合的に判断でき

る。 

また，その内容を的確に表現す

ることができる。 

「ロボット」に関する技術に

関心・興味をもち，意欲的に課

題を探究するとともに，自ら課

題の解決に向けて考える態度

を身に付けようとする。 

 また、積極的に製作・制御し

ていこうとする意欲がある。 

 

評

価

の

方

法 

・年 5 回の定期考査 

・製作実習の作品評価 

・単元テスト 

 

 

 

・プリントへの書き込み 

・レポート提出 

・製作実習のプレゼン 

・授業の取り組み 

・プリントへの書き込み 

・レポート提出 

・製作実習の取り組み 

・授業の取り組み 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



２．評価の規準（及び年間の評定）  

内容のまとまり(単元) 知識・技能（技術） 思考・判断・表現 
主体的に学習に取り組

む態度 

第 1 章 はじめに ロボットと呼ばれる

機械装置にはどのよう

なものがあるか具体例

を挙げて説明ができる。 

 ロボットのコミュニ

ケーション機能の重要

性、三つの構成要素につ

いて理解できる。 

身の回りや産業現場

で用いられるロボット

に積極的に興味・関心を

持つことができる。 

第２章 ロボットの歴史 過去から現代におけ

るロボットのなりたち

について理解し今後の

進化について考えるこ

とができる。 

産業用ロボットや知

能ロボットの研究の課

題や成果について理解、

判断できる。 

ロボットのなりたち

に興味・関心をもつとと

もに自分とロボットの

関わりについて考察す

ることができる。 

第３章 

ロボットの仕組み 

社会生活の中で活用

されているロボット技

術の種類と役割を理解

し，それぞれのロボット

の機構・駆動部・インタ

フェース・センサなど，

設計に必要な知識と技

術が習得できる。 

それぞれの役割に合

わせてどのようなロボ

ットの構成が求められ

ているかを判断できる。 

各種のメカトロニク

ス製品や，生産工場で使

われるロボットの仕組

みについて興味・関心を

もつとともに，今後のロ

ボットの活用範囲の拡

張性や将来性について

考え、創造できる姿勢が

ある。 

第４章 モータ 各種アクチュエータ

（モータ等）の動作原

理・特徴を理解する。 

アクチュエータの活

用方法を理解し，アクチ

ュエータを実際に駆動

するための具体的な回

路を考えることができ

る。 

アクチュエータ（モータ

等）の種類と特徴を知

り，その働きからどのよ

うな活用方法があるか

を考えられる。 

目的に応じたアクチ

ュエータの選択ができ，

アクチュエータのイン

タフェースについて，適

切な回路を考え，判断す

ることができる。 

アクチュエータ（モー

タ等）に興味・関心をも

ち，それらがどのような

製品に活用されている

かを探究しようとする。 

ロボットの構成に応じ

たアクチュエータには

どのような種類のもの

が利用されているかを

探究する。 

第５章 センサ 各種のセンサの動作

原理・特徴を理解する。 

センサの活用方法を理

解し，センサの出力信号

の処理の方法の具体的

な回路を考えることが

できる。 

センサの種類と特徴

を知り，その働きからど

のような活用方法があ

るかを考えられる。 

目的に応じたセンサ

の選択ができ，センサの

インタフェースについ

て，適切な回路を考え，

判断することができる。 

センサに興味・関心を

もち，それらがどのよう

な製品に活用されてい

るかを探究しようとす

る。 

ロボットの構成に応

じたセンサにはどのよ

うな種類のものが利用

されているかを探究す

る。 

第６章 機構と運動 機械の運動の変換・伝

達機構について理解す

る。 

各種ロボットに利用

されている機械要素の

種類や特徴を理解する

とともに，その特性に応

じた活用方法を理解す

る。 

 

締結要素・軸要素・伝

達要素などが，どのよう

に組み合わされ，どのよ

うなメカニズムが構成

されているかを考える

ことができる。 

ロボットを構成する

機械部品および運動の

伝達方法には，どのよう

なものがあるかを探究

しようとする。 



第 7 章 情報処理 制御用コンピュータ

の構成と特徴を理解し，

各種インタフェースと

の関連を考えることが

できる。 

コンピュータによる

制御の原理を理解し，実

際に入力プログラムや

出力プログラムが作成

できる。 

 

コンピュータとイン

タフェースの関係や，イ

ンタフェースと制御対

象の関係を知り，総合的

に制御の方法を思考す

ることができる。 

また，制御用プログラ

ムを作成して，その結果

を考察することができ

る。 

情報技術に関心をも

ち，コンピュータが制御

器として，ロボットのど

のような部分に組み込

まれ，どのような働きを

しているのかを探究し

ようとする。 

コンピュータによる

制御方法を自ら考える

ことができる。 

第 8 章 

 行動の計画と実行 

アーキテクチャの種

類と考え方を理解し、ロ

ボットの動きと関連付

けて説明できる。 

古典的アーキテクチ

ャと反射行動に基づく

アーキテクチャの行動

パターンの違いを理解

し具体例を説明できる。 

アーキテクチャをも

とに具体的な計画行動

を考え行動パターンを

立案できる。 

第 9 章 

ﾈｯﾄﾜｰｸによる連携と発

展 

ロボットとインター

ネットやクラウドサー

バなどのネットワーク

との関わりを理解する。 

ネットワークの種類

と活用例を理解し、それ

らを利用した効果的な

ロボットの運用方法を

考察できる。 

ネットワークで繋が

った環境「IoT」について

興味・関心を持ちロボッ

トを含め自分や社会と

の関わりを考えること

ができる。 

第 10 章 

ロボット製作実習 

ロボットの設計から

加工・組み立て・プログ

ラミングを通して本科

目を問わず専門科目で

学んだ知識・技能を活か

して製作を行うことが

できる。 

ロボットの各種要素

を適切に配置し、目的に

応じた作品製作・プログ

ラミングができる。 

ものづくりに対する

関心・意欲・態度を作品

作りに反映させること

ができる。 

第 11 章 おわりに ロボットに関する知

識・理解を深め、今後の

関わりについて考察す

ることができる。 

ロボットの技術的進

化とそれに伴う産業現

場での利用方法を考え

ることができる。 

今後のロボット技術

の進化・発展を考察し自

らの考えを述べること

ができる。 

１年間の評定は、１学期・２学期・３学期の年間を通じて、思考・判断・表現を重視し総合的に判断して

決定します。 

 
 
３．学習の計画と評価の観点 

学
期 

月 学 習 内 容 学 習 の ね ら い 

評価の観点 

考
査
範
囲 

知
・
技 

思
・
判
・
表 

主 

１ 

学 

期 

4 １ はじめに 

 

 1.1ロボットとは？ 

 1.2ロボットの三つの 

構成要素 

 

 

２ ロボットの歴史 

  

2.1古代のﾛﾎﾞｯﾄから 

・ロボットと呼ばれる機械装置にはどのようなものが

あるか考えさせる。 

・ヒューマノイドのコミュニケーション機能の重要性

について理解させる。 

・ロボットの三つの機能における、センサや構成部

品、およびはたらきを制御するための理論を理解さ

せる。 

 

 

・ロボットの歴史および変遷について理解させる。 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

○ 

 

 

 

 

 

 

中
間
考
査 



現在のﾛﾎﾞｯﾄに至るまで 

2.2産業用ロボット 

2.3知能ロボット 

 

・産業用ロボットの発展と標準化の効果について考え

させる。 

・知能ロボットの開発の経緯について理解させる。 

 

○ 

 

○ 

 

○ 

5 ３ ロボットのしくみ 
 
 3.1人間型ﾛﾎﾞｯﾄの構成 
 3.2人間に近づくﾛﾎﾞｯﾄ 

 

 

 

・関節配置と動作の種類を理解させる。 

・センサのはたらきについて理解させる。 

・コンピュータによる動作制御システムの構成を理解

させる。 

○ ○ ○ 

6 ４ モータ 

 

 4.1モータの基礎 

 4.2さまざまなモータ 

 4.3サーボシステム 

 4.4運動と力 

 4.5その他の 

アクチュエータ 

 

 

 

 

・磁界や電磁気力など、モータの基礎的知識を復習

し、その構造を理解させる。 

・いろいろなモータの種類を学び、各々の利用方法に

ついて考えさえる。 

・サーボモータの制御方法について理解させる。 

・回転力の伝達機構の仕組みを理解させる。 

○ ○ ○ 

期
末
考
査 

7 ５ センサ 

 

 5.1センサの概要 

 5.2外界センサ 

 5.3内界センサ 

 

 

・外界および内界センサの種類と仕組みについて理解

させ、その使用方法を考えさせる。 
○ ○ ○ 

２ 
学 

期 

８ 

 

9 

６ 機構と運動 

 

 6.1ﾛﾎﾞｯﾄを動作させる 

ための関節機構 

 6.2動作の生成 

 6.3移動機構 

 

１０ ロボット製作実習 

 

 10.1ﾛﾎﾞｯﾄのﾃﾞｻﾞｲﾝ 

 10.2構成部品・材料の 

選択 

  

 

 

・産業用ロボットを例に、ロボットの関節機構につい

て理解させる。 

・運動学、逆運動学を用いた動作の作成を考えさせ

る。 

 

・他の科目（主に実習）で学んできた知識・技能も活

用し、製作実習を行う。 

○ ○ ○ 

中
間
考
査 

10 10.3図面の作成 

 10.4材料の加工 

 10.5組立 

 10.6プログラミング 

 10.7動作確認 

10.8ﾌﾟﾚｾﾞﾝﾃｰｼｮﾝ 

 

・完成した作品について、設計思想や構造の工夫など

プレゼンを行い説明させる。 

○ ○ ○ 



 

11 ７ 情報処理 

 

 7.1ｺﾝﾋﾟｭｰﾀの基本構成 

 7.2ｺﾝﾋﾟｭｰﾀの基本動作 

 7.3CPU 

 7.4プログラム開発 

 7.5ｺﾝﾋﾟｭｰﾀによる制御 

 7.6人間型ロボットの 

プログラミング 

 

 

・コンピュータの基本的な構成、処理の流れについて理

解させる。 

・C言語、MakeCode（Microbit）、Python等のプロ

グラミング言語について学び、制御プログラムの課題

に取り組ませる。 
○ ○ ○ 

期
末
考
査 

３ 

学 

期 

12  

８ 行動の計画と実行 

 

8.1古典的ｱｰｷﾃｸﾁｬ 

8.2反射行動に基づく 

ｱｰｷﾃｸﾁｬ 

 8.3反射行動に基づく 

ｱｰｷﾃｸﾁｬの具体例 

 8.4計画行動 

 

 

 

・各種アーキテクチャの具体例を説明し理解させる。 

・地図を用いた行動計画制御をするための理論を理解

させ、行動パターンを考えさせる。 

○ ○ ○ 

期
末
考
査 

1 ９ ネットワークによる 

連携と発展 

 

 9.1ﾈｯﾄﾜｰｸ技術の発展 

 9.2ﾛﾎﾞｯﾄへの 

ﾈｯﾄﾜｰｸの搭載 

 9.3ｸﾗｳﾄﾞｻｰﾊﾞと 

連携したﾛﾎﾞｯﾄ 

 9.4ﾈｯﾄﾜｰｸでつながった 

世界(IoT) 

 

 

 

 

 

・通信技術の発展とインターネットの起源について理

解させる。 

・ネットワークの種類と活用例について理解させる。 

・ロボットにおけるネットワークの活用について理解

させ、その利用方法について考えさせる。 

○ ○ ○ 

2 １１ おわりに 

 11.1結局、ﾛﾎﾞｯﾄって 

なに？ 

 11.2ﾛﾎﾞｯﾄへの期待 

 11.3現在のﾛﾎﾞｯﾄ 

 11.4家庭用ロボット 

 11.5ﾛﾎﾞｯﾄが必要な 

未来の世界 

 

・ロボットのイメージや、今後のロボットの進化・将

来性について考えさせる。 

 

○ ○ ○ 
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