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機械システム設計のための導入教育の実践

1 .プロジェクト実施の背景と目的

高校生の理工系離れにより工学系へ進学する学生の

割合が著しく減少している.機械システム工学科にお

いても近年，受験倍率の低下がみられ，必ずしも機械

システムに興味を抱いて入学する学生ばかりではない

のが現状である. このような状況において，新入生を

対象とした導入科目の一層の充実は新入生に対して，

入学後に専門科目を学び3 将来機械エンジニアとして

の社会で活躍するための動機付けには必要不可欠であ

ると考えられる.特に，高校までの理科教育における

実験時間の減少などにより，新入生は実際の機械シス

テムに触れたり ，組み立てたりすることの実体験が絶

対的に不足している.

現在，機械システム工学科のカリキュラムでは 1年

次学生を対象とした「機械システム入門セミナー」を

導入科目として開講している.この科目では学部 1年

生の段階から機械工学に興味を抱かせることを目標と

し，ゴーカー トおよび 50ccエンジンの分解・組み立て

など、の体験型教育を行っている.

本フ。ロジェクトは，実験装置として「自動車」と同

様に学生がもっとも興味を持つ「ロボット」を題材と

し， 分解組立が可能な4軸マニピュレータを用いて機

械システム設計に関する基礎技術を学び，メカトロニ

クスシステムの設計，制御の実験を行うことを目的と

する

2.プロジェクトの概要

本プロジェク トで用いる教育用ロボッ ト (安)11情報

システム NS3-RH4-R)は図 1に示すようなものである
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この教育用ロボットシステムは4軸マニピュレータ，

機械システム工学科原田博之

ロボッ トコン トローラおよびパソコンより構成されて

いる 4軸は土台より s軸 L軸，U軸， B軸であ

り，その特性は表 1に示すとおりである.マニピュレ

ータの可搬重量は 1kgであり，入出力装置として，分

解能 16ピッ ト，4チャンネノレのDAボード， 8チャン

ネノレ数 24ビッ トのカウンタボード等を有している.

表 1 各軸の特性
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可能な点にある.このため，新入生がメカ トロニクス

システムに興味を持ち，学習意欲の向上とメカトロニ

クスシステムを創造することの楽しさを実感し，機械

システムの設計に関連している機械工学の様々な科目

について学習するための動機付けになることが期待で

きる.

本フ。口、ジェクトではこの実験装置を用いて「機械シ

ステム入門セミナーJにおいて以下のテーマの実習を

行う

1 ロボッ トおよひ、マニピュレータシステムの構成

2. 4車IUマニピュレータの分解および組み立て

3 長さおよび形状の異なるロボッ トアームの設計お

よび静止時のたわみの計算

4. マニピュレータを動かし， 目標軌道に対する誤差

を測定して，上記のたわみが及ぼす影響を分析

メカ トロニクスシステムは様々な要素から構成され

ているため，その設計には機械工学の多くの専門科目

の知識が必要となる.そこでテーマ 1ではまず，図 1

のロボッ トシステムを構成している要素に関して学習

し，ロボッ ト、ンステムの構造について学ぶ.つぎに，

テーマ 2において，設計したアームを使用してマニピ

ュレータを組み立てることにより ，実際の産業用ロボ

ッ卜に触れることができる.テーマ 3では，実際に様々

な形状のアームの設計を行う.アームの形状はマニピ

ュレータの動作および精度に大きな影響を与えるが，

その特性は力学，材料力学によりあらかじめ推定可能

であることを学ぶ テーマ4で、はパソコン上のプログ
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