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C-Lab、演習室の利用について

ü 時間外の利用をする場合は必ずルールを守っ
てください

C-Lab,演習室共に
ü -17:00 申請なく利用可能
ü -18:00~19:00頃
（教員帰宅時に閉めるまで）利用可能

ルールが守られない場合には制限が厳しくな
ります

ü 時間外に作業したい場合はきちんと申請し、
許可が出た場合のみ利用可能



班別DRフォロー

班別DRフォロー【作業コード02 ドキュメントレビュー】

ü 標準機統合試験までしっかり完了して
ください

ü 電子機械設計演習（集中講義）にて標
準機競技会を行います

ü 制御用バッテリー，駆動用バッテリー
の使用可能時間もしっかり調査してお
くことをお勧めします



授業の進行状況
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ü モジュール製作（Arduino, RaspPI, 電源, シャーシ etc.）

ü 単体テスト（導通, PWM出力, ENC出力, センサ入出力）

ü システム統合

ü システム評価（通信, 直進制御）

ü 標準機製作報告会（Doc作成, プレゼン, 班別DR）

üプロジェクトテーマ設定

（仮説の立案, 情報収集, 技術調査）

üアイデアの創出（VE）

üアイデアの評価

ü システム提案書の作成

ü システム提案書のレビュー

(PはPhaseの意)



プロジェクトデザイン

チームを組み，社会や自分たちの身
近な問題に着目し，それを解決する
ために組織（プロジェクト）を構成
し，アイデアを出し合い，複数の解
決策の中から最善の具体案（デザイ
ン）を期限内に導き出す活動

参考文献：
「プロジェクトデザインⅠ・Ⅱ」千徳英一・岩田節雄著，共立出版



プロジェクトデザイン

①仮プロジェクトテーマの設定
ü プロジェクトデザイン
ü 仮説の立案
ü 情報収集・技術調査

②アイデアの創出

③アイデアの評価

ü 要求仕様の定義
ü アイデアドローイング
ü フレームワーク

ü データの収集・分類整理
ü 評価・選定・具体化



ダメなプロジェクトの例

“ありがちな” 売れないモノ、伝わらないセールス

×面白そうだから、しゃべるロボット作ってみよう！

× D科だからロボットを作らなければならない

×あの商品人気だから、真似してみよう



ダメなプロジェクトの例

“ありがちな” 結論の出ない情報収集

×とりあえず「ロボット 学校」でググる！

×検索結果を片っ端からネットサーフィン



処方箋

ターゲットユーザーは誰か？
何のためのプロジェクトか？
なぜ、そのモノが必要か？

“モノづくりは、コトづくり”である
（商品、サービスを通じてUser Experienceを提供する）

何を提供できるか？（ウリは何か？）
どうなれるか？（うれしさは何か？）

目的展開
問題分析

目標

どうやって解決するか？
課題
手段

Why?

What?

How?



プロジェクトデザイン

現状：現実の状態
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問題解決
=意欲を持って目標
に近づける活動

参考：図2.1.1 問題発見と問題解決



プロジェクトの要素

参考：図2.2.1 目的…手段の例

目的

問題

目標

課題

手段

何のためのプロジェクトか？
誰のためのものか？（ターゲットユーザーの設定）

現状と目標のギャップを表現する

具体的に何を提供できるか？
ユーザーがどうなれるのか？（Benefit）

何をしなければならないか？
（自分でコントロールできる課題）

具体的な方法
（どうやって解決するか？）



MIRS2019の場面設定

ロボットのいる学校

学校生活の中にロボットが入ったら
どんな未来が待っているか



プロジェクトテーマ

メインテーマ

「ロボットのいる学校」

MIRS190xプロジェクトテーマ

「 プロジェクト」



情報収集

仮説を立ててから情報を集める

例 • 高齢者の人口増は地方で加速的に進行し、
今後、介護や医療福祉分野でロボットの
活用が進んでいく

• スポーツの分野では、気合と根性による
指導で体罰が横行したことが問題となり、
トレーニングを科学的に行うためにロ
ボットの活用が期待されている



仮説の立案

１．聞き手の「興味」を想定する
例 ・在校生 ・・・技術的革新性
・中学生 ・・・自分達の将来像、好奇心
・保護者 ・・・学生の取り組み姿勢
・教員 ・・・技術的課題への工学的アプローチ
・企業技術者・・・商品化の可能性、学生の力量 など

２．ストーリーをイメージ
例 ・ユーザー ・・・プロのアメフト選手
・現実の状態・・・アメフトの練習で選手の怪我が多い
・理想の状態・・・選手が怪我をしない
・市場動向 ・・・タックルの練習をする道具は少ない
・問題点 ・・・タックルされる側が怪我を負う
・目標 ・・・タックルの練習相手になるロボット



仮説の立案

３．具体的なデータや数値目標
例 ・走行スピード・・・時速（ ）km
・要求仕様 ・・・ぶつかっても安全で自立可能

コーチがコントロール可能
・価格 ・・・（ ）円
・利用者 ・・・クラブチーム数（ ）

４．プロジェクトの制約条件を考慮
例 ・標準機プラットフォームの利用
・車輪型走行系
・自律（センサ入力に応じて動作を自律的に決定）
・生活空間におけるロボット



聞き取り調査

・“自らの足で稼いだ情報”は説得力が違う！
・ニーズやストーリーが具体的に！
・アンケート結果をデータ分析してみたら？

MIRS1804の場合小学校の先生は
多忙らしい
ニュースにもな
るくらい

実際に小学校の
先生に
聞いてみた

校内を巡回警備するロ
ボットがあったら守衛さ
んの助けになるはずだ

実際に守衛所の
原さんに
聞いてみた

MIRS1803の場合



時刻 行動(午前) 　時刻 行動(午後)

6:30 14:30

7:00 15:00

7:30 15:30

8:00 16:00

8:30 16:30

9:00 17:00

9:30 17:30

10:00 18:00

10:30 18:30

11:00 19:00

11:30 19:30

12:00 20:00

12:30 20:30

13:00 21:00

13:30 21:30

14:00 22:00

小学校の一日

授業 45分
＋

中休み 20分

授業 45分
＋

休み時間 5分

授業 45分

昼食＋昼休み＋掃除

授業 45分
＋

休み時間 5分

授業 45分

朝読書等

登校
帰りの会等

授業 45分
＋

休み時間 5分

朝の会等

下校

※

実
際
に
小
学
校
の
先
生
に
聞
い
た

情
報
を
も
と
に
作
成

MIRS1804-PRSN-0003より抜粋



時刻 行動(午前) 　時刻 行動(午後)

6:30 14:30

7:00 15:00

7:30 15:30

8:00 16:00

8:30 16:30

9:00 17:00

9:30 17:30

10:00 18:00

10:30 18:30

11:00 19:00

11:30 19:30

12:00 20:00

12:30 20:30

13:00 21:00

13:30 21:30

14:00 22:00

小学校の一日 &  小学校講師の一日

事務作業

出勤

帰りの会等

退勤時間

会議

退勤

授業 45分
＋

中休み 20分

授業 45分
＋

休み時間 5分

授業 45分

給食
＋

昼休み
＋

掃除

授業 45分
＋

休み時間 5分

授業 45分

朝読書等

登校
帰りの会等

授業 45分
＋

休み時間 5分

朝の会等

下校

授業 45分
＋

準備 5分

授業 45分
＋

準備 5分

授業 45分
＋

準備等 20分

授業 45分

給食
＋

事務作業
＋

掃除

朝の会等

授業 45分
＋

準備 5分

授業 45分

打ち合わせ

事務処理

(丸つけ等)
&

授業準備

打ち合わせ

休み時間は児童が休む時間。

先生は次の授業の

準備をするのじゃ。

※

実
際
に
小
学
校
の
先
生
に
聞
い
た

情
報
を
も
と
に
作
成

MIRS1804-PRSN-0003より抜粋



インターネット情報に対する留意点

情報の信憑性が疑わしいものが氾濫しているので注意する

①権威：サイトにどの程度権威があるか。刊
行元、及び支援機関などをチェック

②信頼性：著者にどの程度の信頼性があるか。
専門家であるか。連絡先があるかをチェッ
クする。

③正確さ：内容は正確であるか。わかり易さ
および誤字脱字の程度などをチェックする。

④客観性：記事の客観性は偏っていないか。
宣伝色が強くないかをチェックする。



情報源

ü政府が公開している無料の
統計情報など

ü図書館
üジャーナル（学術誌）
üメーカーのR&D（技報）
ü特許情報（J-PlatPat）
など



政府が公開している情報

https://www.e-gov.go.jp

政府が公開している
無料の統計情報など
e-Gov（イーガブ）

https://www.e-gov.go.jp/


図書館

http://library.numazu-ct.ac.jp

http://library.numazu-ct.ac.jp/


ジャーナル（学術誌）



メーカーのR&D（技報）
例



特許情報

https://www.j-platpat.inpit.go.jp/web/all/top/BTmTopPage

https://www.j-platpat.inpit.go.jp/web/all/top/BTmTopPage


参考文献の引用
参考文献の書き方は学会や業界によって異なることが多いが、以下を参考にする。

・雑誌の場合

(No) 著者名・連名者：「論文の表題」，雑誌名，Vol.巻数，No.号数，pp.最
初のページ-終わりのページ（発行年・西暦）

・単行本の場合

(No) 著[編]者名：「単行本名」，巻[1巻のみは不要]，ページ，発行所（発
行年・西暦）

・講演論文の場合

(No) 著者名：「論文の表題」，講演論文集名，号数，ページ（発行年-月）

・Webサイトの場合
(No) 著者名：「Webページの題目」Webサイトの名称（URL）



参考文献の引用例

参考文献

大沼巧・道木慎二・大熊繁：「拡張誘起電圧オブザーバ
による位置センサレス制御の低速駆動域拡大」，電気学会
論文誌D，Vol.132，No.3，pp.418-425（2012）

(1)

電気学会・センサレスベクトル制御の整理に関する調査専
門委員会編：「ACドライブシステムのセンサレスベクト
ル制御」，p.166，オーム社（2016）

(2)

平成18年度スーパーサイエンスハイスクール研究内容ー
文部科学省，http://www.mext.go.jp/b_menu/houdou/ht

(3)



「ロボットのある生活」実装例

MVP Mobile Virtual Player $8,295
アメフト練習台ロボット
http://www.mobilevirtualplayer.com

シナモン
医療見守りホームロボット
https://www.makuake.com/project/cinnamon/

http://www.mobilevirtualplayer.com/
https://www.makuake.com/project/cinnamon/


「ロボットのいる学校」実装例

OriHime ￥30,000-/月
分身ロボット
http://orihime.orylab.com/

Double 2 ¥379,800 ～ ¥479,800
テレプレゼンスロボット
https://www.doublerobotics.com/

OriHimeを操作することで、周囲を見
回したり、あたりの人と「あたかも
その人がそこにいるように」会話で
きます。

http://orihime.orylab.com/
https://www.doublerobotics.com/

