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総合評価

テキスト

参考書 「ロボティクス」（日本機械学会）日本機械学会）

関連科目 工学系科目全般

特に工業力学をよく復習しておくこと．に工業力学をよく復習しておくこと．工業力学をよく復習しておくこと．復習しておくこと．しておく復習しておくこと．こと．

神戸市立工業高等専門学校 2026年度シラバスシラバス

ロボット工学 工学 (Robotics))

機械工学科・5年R組・前期・必修・1単位【講義】 ( 学修単位I )

授業のの評価方法と基準
概要と方針と基準方針

産業の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適オート工学 メーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適に工業力学をよく復習しておくこと．おけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適位置付け，ロボットの運動学について講義する．適け，ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動学に工業力学をよく復習しておくこと．ついて講義するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．適
時，シミュレーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適に工業力学をよく復習しておくこと．よるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適実習しておくこと．，適用事例の紹介，演習問題によってロボット工学についての理解を深める．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適紹介，演習しておくこと．問題によってロボット工学についての理解を深める．に工業力学をよく復習しておくこと．よってロボット工学 工学に工業力学をよく復習しておくこと．ついての発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適理解を深める．を深める．めるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

【A4-M3】現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適オート工学 メーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適に工業力学をよく復習しておくこと．おけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適位置付け，ロボットの運動学について講義する．適けが理解できる．理解を深める．できるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．
産業の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適オート工学 メーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適位置付け，ロボットの運動学について講義する．適け，現状のロボの発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ロボ
ット工学 技術についての理解度を中間試験で評価する．に工業力学をよく復習しておくこと．ついての発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適理解を深める．度シラバスを中間試験で評価する．で評価する．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

【A4-M3】ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適基本構造と運動学が理解できる．と運動学が理解できる．理解を深める．できるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．
ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適記号的表現，姿勢の数学的表現が理解できているか中間試験で評の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適数学的表現が理解できる．理解を深める．できているロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適か中間試験で評中間試験で評価する．で評
価する．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

【A4-M3】ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適静力学，ならびに工業力学をよく復習しておくこと．動力学が理解できる．理解を深める．できるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．
ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動学と静力学，ならびに工業力学をよく復習しておくこと．動力学が理解できる．理解を深める．できているロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適か中間試験で評を期末試験で評価する．で
評価する．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

成績は，試験は，試験で評価する．100%　として評価する．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．100点満点で60点以上を合格とする．を合格とする．とするロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

配布プリントプリンにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ト工学 
ノート工学 

履修上のの評価方法と基準
注意事項



授業の計画（ロボット工学）ロボット工学）

テーマ 内容（ロボット工学）目標・準備など）など）

1 産業の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適と現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適オート工学 メーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適 産業の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適に工業力学をよく復習しておくこと．伴う生産方式の変化，現代オートメーションにおけるロボットの位置付けについて理解する．う生産方式の変化，現代オートメーションにおけるロボットの位置付けについて理解する．生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適変化，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適オート工学 メーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適に工業力学をよく復習しておくこと．おけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適位置付け，ロボットの運動学について講義する．適けに工業力学をよく復習しておくこと．ついて理解を深める．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

2 ロボット工学 工学の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適移動表現を理解を深める．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適為，ベクト工学 ル演算の復習をする．演算の復習をする．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適復習しておくこと．をするロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

3 ロボット工学 工学の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適移動表現を理解を深める．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適為，行列演算の復習をする．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適復習しておくこと．をするロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．
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8 中間試験で評価する． 線型代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適数とロボット工学 運動学の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適試験で評価する．を行います．

9 中間試験で評価する．答案返却 試験で評価する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適答案返却を行います．

10 ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適静力学

11 機械工学科で学んだ運動エネルギーと位置エネルギーからラグランジュ法を導出します．運動エネル演算の復習をする．ギーと位置エネル演算の復習をする．ギーか中間試験で評らラグランにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ジュ法を導出します．を導出します．します．
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14 同上を合格とする．
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ロボット工学 工学の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適為の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適線型代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適数　(復習しておくこと．) (1)

ロボット工学 工学の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適為の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適線型代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適数　(復習しておくこと．) (2)

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動学(1): 順運動学と逆運動学 2関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．を例の紹介，演習問題によってロボット工学についての理解を深める．に工業力学をよく復習しておくこと．とり，ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適姿勢の数学的表現が理解できているか中間試験で評の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適数学的表現に工業力学をよく復習しておくこと．ついて理解を深める．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動学(2): 速度シラバス解を深める．析とヤコビ行列とヤコビ行列行列 2関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．を例の紹介，演習問題によってロボット工学についての理解を深める．に工業力学をよく復習しておくこと．とり，関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．角速度シラバスと手先速度シラバスの発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適関係からヤコビ行列を導く．その計算によって特異姿勢を理解する．か中間試験で評らヤコビ行列行列を導く復習しておくこと．．その発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適計算の復習をする．に工業力学をよく復習しておくこと．よって特に工業力学をよく復習しておくこと．異姿勢の数学的表現が理解できているか中間試験で評を理解を深める．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動学(3): 並進関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．と初期状のロボ態 2次元マニピュレータを例にとり，並進関節の数学的表現を理解する．各関節の初期状態によってシステムへの影響を理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．を例の紹介，演習問題によってロボット工学についての理解を深める．に工業力学をよく復習しておくこと．とり，並進関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適数学的表現を理解を深める．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．各関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適初期状のロボ態に工業力学をよく復習しておくこと．よってシステムへの影響を理解する．への発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適影響を理解する．を理解を深める．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動学(4): 3次元マニピュレータを例にとり，並進関節の数学的表現を理解する．各関節の初期状態によってシステムへの影響を理解する．システムへの影響を理解する． 3次元マニピュレータを例にとり，並進関節の数学的表現を理解する．各関節の初期状態によってシステムへの影響を理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適回転行列や3次元マニピュレータを例にとり，並進関節の数学的表現を理解する．各関節の初期状態によってシステムへの影響を理解する．システムへの影響を理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動学を導出します．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

仮想仕事の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適原理を用いて，2関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．ト工学 ル演算の復習をする．クと手先力の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適関係からヤコビ行列を導く．その計算によって特異姿勢を理解する．を理解を深める．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適動力学(1): エネル演算の復習をする．ギーとラグランにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ジアンにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適動力学(2): マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動方程式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適 ラグランにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ジュ法を導出します．を用いて，2関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動方程式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適を導出します．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適動力学(3): 2次元マニピュレータを例にとり，並進関節の数学的表現を理解する．各関節の初期状態によってシステムへの影響を理解する．3関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動方程式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適 ラグランにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ジュ法を導出します．を用いて，3関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動方程式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適を導出します．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適動力学(4): 2次元マニピュレータを例にとり，並進関節の数学的表現を理解する．各関節の初期状態によってシステムへの影響を理解する．3関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動方程式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適

ロボット工学 の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適動力学(5): 3次元マニピュレータを例にとり，並進関節の数学的表現を理解する．各関節の初期状態によってシステムへの影響を理解する．2-3関節マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動方程式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適 ラグランにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適ジュ法を導出します．を用いて，3次元マニピュレータを例にとり，並進関節の数学的表現を理解する．各関節の初期状態によってシステムへの影響を理解する．マニピュレータを例にとり，ロボットの姿勢の数学的表現について理解する．の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適運動方程式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適を導出します．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．

備など）
考

前期中間試験で評価する．および前期定期試験で評価する．を実施する．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．
状のロボ況に応じて再評価を実施する場合がある．に工業力学をよく復習しておくこと．応じて再評価を実施する場合がある．じて再評価する．を実施する．するロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適場合が理解できる．あるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適．(一回の発達と生産方式の変遷，現代オートメーションにおけるロボットの位置付け，ロボットの運動学について講義する．適み)
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