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2532 SS08 電子機械 ： Ｍｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓ　 ３Ｓ ２・９０分 必修 講義・通年 履修単位

教　員　名  杉本　信行 ： SUGIMOTO Nobuyuki

授
業
概
要

メカトロニクスを形成する機構、センサ、アクチュエータ、コンピュータの各技術分野における専門用語、機器や部品の名称、ならびにその働きにつ
いての基礎的な知識を身につけることを目的とする。また、プログラマブルコントローラを使った簡単なシーケンス制御回路が設計できることを目指
す。

到　達　目　標 評　価　方　法

（１）　運動の伝達機構や変換機構の種類が言えること。
（２）　センサの種類が言えること。
（３）　アクチュエータの種類が言えること。
（４）　シーケンス制御における簡単なラダー図の読み書きができること。
（５）　教科書内に出てくる専門用語が英語で読み書きできること。

①中間試験、②期末試験、③小テストにより評価する。
評価配分は、①４０％、②４０％、③２０％とする。
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身近な電子機
械

メカトロニクスの意味とそれが生まれた要因、
本学科カリキュラムとの関連について説明す
る。

具体的なアク
チュエータ①

ソレノイド、直流モータ、交流モータについて説
明する。

第１ 第１６

機械の運動と
機構

機械の運動と機構の種類について説明する。
具体的なアク
チュエータ②

サーボモータ、ステッピングモータについて説
明する。

第２ 第１７

機械要素
多くの機械に共通して使われる部品の名称や
形についてについて説明する。

具体的なアク
チュエータ③

空気圧・油圧シリンダについて説明する。第３ 第１８

基本的な機構
①

回転運動のスピードを変換する歯車機構につ
いて説明する。

制御の基礎
自動制御の意味や用語、シーケンス制御に使
われている機器につい説明する。

第４ 第１９

基本的な機構
②

回転運動を直線運動に変換するリンク機構や
カム機構について説明する。

シーケンス図 シーケンス図の表し方について説明する。第５ 第２０

演習
第１回から第５回までの内容に係わる演習を
行う。

演習
第１６回から第２０回までの内容に係わる演習
を行う。

第６ 第２１

中間まとめ 中間試験を行う。 中間まとめ 中間試験を行う。第７ 第２２

センサの基礎
センサの種類、信号形式などについて説明す
る。

リレーシーケン
ス制御回路

自己保持回路、インターロック回路について説
明する。

第８ 第２３

変位センサ
変位センサやロータリエンコーダについて説明
する。

プログラマブル
コントローラ

プログラマブルコントローラのしくみや使い方に
ついて説明する。

第９ 第２４

ひずみゲージ ひずみゲージについて説明する。
ラダー図の表
し方①

基本的な制御回路を例に取り、ラダー図の表
し方を説明する。

第１０ 第２５

その他のセン
サ

マイクロスイッチ、光電スイッチ、近接スイッチ、
視覚センサ、温度センサなどについて説明す
る。

ラダー図の表
し方②

タイマー回路について説明する。第１１ 第２６

アクチュエータ
の基礎

アクチュエータの定義、種類について説明す
る。

ラダー図の表
し方③

カウンタ回路について説明する。第１２ 第２７

アクチュエータ
の駆動回路

トランジスタ、ならびにリレーによるスイッチング
回路について説明する。

制御の実際
本校で製作された各種ロボットの機構や制御
システムについて説明する。

第１３ 第２８

演習
第８回から第１３回までの内容に係わる演習を
行う。

演習
第２３回から第２８回までの内容に係わる演習
を行う。

第１４ 第２９

まとめ 前期のまとめを行う。 まとめ
全体の学習事項のまとめを行う。また授業評
価アンケートを行う。

第1５ 第３０

関連科目 制御情報工学実習Ⅰ、制御情報工学実習Ⅱ

教　科　書  電子機械（文部科学省検定本・実教出版）

参　考　書  メカトロニクス（鷹野英司・理工学社）

授業評価・理解度 最終回に授業評価アンケートを行う。
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