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1. 実験ࡢ概要 

 知能࣒ࢸࢫࢩ工学科࡛ࡣ㸱ᖺ次࢟ࣜ࢝ࡢュ࣒ࣛ࡜

し࡚知能࣒ࢸࢫࢩ工学実験Ϩ࣭ϩࡀあࡾ、技術部࡜

し࡚技術支援し࡚いࡍࡲ． 

 㸯ᖺࢆ通し࡚表㸯࡟示ࢆ࣐࣮ࢸ８ࡍ履修、そࡢ後

設計、製作、設࡟班毎ࢆࢺࢵ࣮࣎ࣟࢧ࣮ࣞࢺン࢖ࣛ

計指針発表会ࢆ経࡚、最終的࡟動作確認ࢥンࢺࢫࢸ

 ．ࡍࡲ開催し࡚いࢆ

優秀࡞班ࡣ࡟学科長ࡾࡼ知能࣒ࢸࢫࢩ大賞、ࣆࢫ

 ．ࡿࢀࡽ贈ࡀ賞࢔ࢹ࢖࢔、賞ࢻ࣮

本報告࡛ࡣ、技術職員ࡀ支援し࡚いࡿ 1.機械設計

製図、「.機械実習、ࢭ࢔ン࡜ࣜࣈ動作確認ࢥンࢫࢸ

 ．ࡿࡍ࡜࡜ࡇࡿࡍい࡚報告ࡘ࡟ࢺ
表㸯 知能࣒ࢸࢫࢩ工学実験Ϩ࣭ϩ実施計画書 

 

 

2. 機械設計製図 

Soliこ与orず上「015、ࡣ機械設計製図࡛ࡢ㸯࣐࣮ࢸ  ࢆ

用い࡚ࣛ࢖ン࡟ࢺࢵ࣎ࣟࢺࢫ࣮ࣞࢺ使用ࡿࡍ各パ࣮

ࢺࣇンソ࢖ࢻ࢔、行いࢆࢢンࣜࢹ㸱次元ࣔࡢࢶ

Soliこ与orず上 上imつla下ion ࡚࡟ 達道２ ࡟ョンࢩュ࣮࣑ࣞࢩ

 ．ࡿ解析し࡚いࢆࡳ応力、歪ࡾࡼ

達道２ 解析さࢆࣝࢹࣔࡓࢀ元ࡀࢺࢵ࣎ࣟ࡟設計さࡿࢀ. 

 

図㸯 FEM 解析㸦ࡳࡎࡦ㸧 

3. 機械実習 

加工࡚ࡗࡼ࡟各種部品ࡢ寸法形状ࢆ所望ࢆࡢࡶࡢ

作ࡿࡆୖࡾ手法ࢆ習得࣐࣮ࢸ、ࡣ࡛ࡇࡇ．ࡿࡍ㸯ࠕ機

械設計製図ࠖ࠾࡟い࡚作成しࡓ図面࢖ࣛ、࡟࡜ࡶࢆン

対し、機械的࡟工作物ࡢࢩ࣮ࣕࢩࡢࢺࢵ࣎ࣟࢫ࣮ࣞࢺ

施ࢆ࡝࡞加工ࣝࣜࢻษ削や、ࡿ基本࡛あࡢ除去加工࡞

得、各機械要素部品ࢆ寸法形状ࡢ所望、ࡾࡼ࡟࡜ࡇࡍ

 ．ࡿい࡚ࡗ行ࢆ準備ࡢࡵࡓࡢ立࡚ࡳ組ࡢ

 

      図 2 機械実習 

 

4. アセンブࣜ 

前期࡟各࡛࣐࣮ࢸ学ࡔࢇ要素ࢭ࢔ࢆンࣜࣈし、知能

立࡚各ศ担内容ࢆ計画表࡟最初．ࡿࡍ製作ࢆࢺࢵ࣎ࣟ

ンࢥ形式࡛最終ࢺベ࣮࢕ࢹい࡚ࡘ࡟࡝࡞独自機構࡜

行う．途中、中間報告書ࢆ製作、準備࡚ࡅ向࡟ࢺࢫࢸ

 ．ࡿࢀ課さࡀ発表ࡢ設計指針࡜提出ࡢ

 

図 3 設計指針発表会 

 

図㸲 知能移動ࣟ࣎ࢺࢵ 
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図 5 ࢥンࢺࢫࢸ用ࢫ࣮ࢥ㸦単位ｍｍ㸧 

5. 動作確認ࢥンテスト  

８週ࢭ࢔ࡢンࣜࣈ期間終了後、完成し࢖ࣛࡓンࣞࢺ

実施し࡚ࢆࢺࢫࢸンࢥ動作確認ࡿࡼ࡟ࢺࢵ࣎ࣟࢫ࣮

いࡍࡲ． 

ࡣ࡛ࢺࢫࢸンࢥ H8 ࢺ࢛ࣇࡢࡘ用い࡚㸲ࢆンࢥ࢖࣐

ࢀࡎࡣࢆン࢖ࣛ、後ࢫ࣮ࣞࢺン࢖ࣛࡿࡼ࡟タࢡࣞࣇࣜ

࡚離ࡓࢀ位置࡟あ࣎ࡿタン࡛ࡲ軌㐨生成し࣎タン押

しࢆ行うࢆ࡛ࡲ基本的ࢠࣞ࡞ュ࣮ࣞࢩョン࡜し࡚い

 ．ࡍࡲ

ᖹ成 27 ᖺ度ࢥࡢンࢺࢫࢸ課題ࢫࠕ、ࡣタ࣮࢖ࣛࢺン

㸦横㸧ࡢ手前ࢫࡽ࠿タ࣮ࢺし、周回ࢆࢫ࣮ࢥ㸰周しࡓ

後、ࢫ࣮ࢥ中央࡟設ࡓࢀࡽࡅ車庫࡟車庫入ࢆࢀ行い、

ハࢵチ領域࡟あ࣮࣎ࣝࢦࡿタンࢆ押ࢆ࡜ࡇࠖࡍ㐩成課

題࡜し࡚いࡍࡲ㸦図㸳㸧． 

࣎タン押し機構、࣮ࢧ࣮ࣝࢦࡧࡼ࠾チ࣒ࢬࣜࢦࣝ࢔

ࡆ௙ୖࡢࢺࢵ࣎ࣟ、安定性ࡢࡁ動、࢕ࢸࣜࢼࢪࣜ࢜ࡢ

ࢺࢵ࣎ࣟࡓࢀ優ࡶ行い、最ࢆ総合評価ࡓ考慮しࢆ࡝࡞

．ࡍࡲ授୚しࢆ大賞࣒ࠖࢸࢫࢩ知能ࠕ࡟班ࡓ製作しࢆ

ࢆ࡛ࡲࡿࡍ㸰周࡛ࢫ࣮ࣞࢺン࢖ࣛࡽ࠿ࢺタ࣮ࢫ、ࡓࡲ

タࣝ࢔࢖ࣛࢺ࣒࢖対象࡜し࡚時間ࢆ競い、最㏿ࢆ記録

しࡓ班ࢻ࣮ࣆࢫࠕ࡟賞 、ࠖ学生相互ࡿࡼ࡟投票ࠕࡽ࠿学

生推薦賞ࠖࢆ授୚し࡚いࡿ． 

 

6. まࡵ࡜ 

 以ୗ࡟授業評価࢔ンࡢࢺ࣮ࢣ結果ࡢ一部ࢆ紹௓し

 ．いࡓし࡜ࡵ࡜ࡲ࡚
こࡢ授業ࡣ理解力ࡢ向上ࠊ視野ࡢ拡大ࠊ学業意欲増進等ࠊ
得࡜ࡿこࡢࢁ多い࡛ࡢࡶしたかࠋ㸦5段階評価㸧 

  
A 回答数：4「 B ࢫ࣮ࢥ  回答数：40 ࢫ࣮ࢥ

図  結果ࢺ࣮ࢣン࢔ 6

し࡜良い点ࡣ࡟良好࡛、௚ࡡ概ࡣ結果ࢺ࣮ࢣン࢔ 

࡚ 1.各࡟࣐࣮ࢸ沿࡚ࡗ実験ࢆ行う࡞࡛ࡅࡔく、最終

目標ࡀあ࡛ࣔ࡜ࡇࡿチベ࣮ࢩョンࡢ維持࡟繋ࡿࡀ、

「.実際࡟実機࡟触ࡿࢀࡽࢀ、」.ࣉ࣮ࣝࢢワ࣮ࡀࢡ出

来4、ࡿ.回路設計、࣒ࣛࢢࣟࣉ、機械加工࡟ࡶ࡜新

 ．ࡓࡗあࡀ࡝࡞ࡿ出来ࡀ࡜ࡇࡿ得ࢆ力࡞ࡓ

多く、全員ࡀし࡚、1.班人数࡜点ࡁべࡍ改善ࡓࡲ

ࢆ時間ࡢࣜࣈンࢭ࢔.」、い࡞ࢀࡽࢀ触ࡀࢺࢵ࡛࣎ࣟ

増加希望、」.班内࡛ࡢ作業量࡟୙公ᖹࡀあ4、ࡿ.個

人ࡢ作業量࡟対ࡿࡍ評価࡞ࡀい、5.࣏࣮ࣞࢺ課題ࡀ

୙明瞭、6.配布物ࡢ早期配布ࡢ࡝࡞意見ࡀあࡓࡗ．

対応可能࡟如何ࡽ࠿立場ࡢ技術支援࡟意見ࡢࡽࢀࡇ

 ．いࡓࡁし࡚改善し࡚い࡜課題ࡢ௒後࠿

 

 

 

 

 

 

スタ࣮トࣛイン㸦横㸧
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車庫 

㸦高さ=70㸧 

スタ࣮トࣛイン㸦縦㸧 

スタ࣮トࣛイン㸦横㸧ࡢ後方
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 ボタン࣮ࣝࢦ

㸦ボタンま࡛ࡢ高さ=115㸧 

。壁上端ま࡛ࡢ高さ=155) 

。壁上端ࡢ開口幅=75×75) 

注㸧競技台上࡟固定さ࡚ࢀい࡞い 
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䝷䜲ン䝖䝺䞊䝃䞊䝻䝪ッ䝖䛾製作
～知能䝅䝇テム工学実験 䞉 支援～

〇神永 尚哉䚸山本 武幸䚸崎㔝 純子

䠍䠊知能䝅䝇テム工学実験䛾概要

実施計画䚸各テ䞊䝬実験䚸䜰セン䝤䝸䚸設計指針発表会䚸動作確認䝁ンテ䝇䝖

䠎䠊䝷䜲ン䝖䝺䞊䝇䝻䝪ッ䝖䛾製作

䝻䝪ッ䝖䛾外観䚸機械設計製図䚸機械実習

䠏䠊動作確認䝁ンテ䝇䝖

䝺䜼ュ䝺䞊䝅ョン䚸表彰䚸知能䝅䝇テム大賞動画䠄A䝁䞊䝇䠅

䠐䠊䜰ン䜿䞊䝖結果

䠑䠊茨城新聞䛾記事

目次

知能䝅䝇テム工学実験 䞉 実施計画
䐟機械設計製図 䐠機械実習 䐡電子回路䛾特性䛸設計

䐢セン䝅ン䜾原理䛸設計 䐣䝬䜲䜽䝻䝁ン䝢ュ䞊䝍 䐤光セン䝃情報を用い䛯
䝰䞊䝍制御

䐥軌道追従制御実験 䐦電気計測

16㐌䠄各2㐌×8テ䞊䝬䠅

䠄4月～7月 + 10月䠅

䜰セン䝤䝸

制御䝥䝻䜾䝷ム

回路製作部品加工

実験

䝻䝪ッ䝖組立

8㐌䠄11月～1月䠅

設計指針発表会(12/3)

A䝁䞊䝇

B䝁䞊䝇 䠍䠊計画表䛸現状説明
䠎䠊役割分担
䠏䠊䜸䝸䝆䝘䝸テ䜱䞊
䠐䠊外観写真
䠑䠊䜎䛸䜑䛸課題
(中間報告書䛸同様)
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優秀班䛻䛿
• 䝇䝢䞊䝗賞
• 参加学生選出賞
• 知能䝅䝇テム大賞
䛾䠏賞䛜授୚䛥䜜䜛

動作確認䝁ンテ䝇䝖䠄1/21䠅
䝷䜲ン䝖䝺䞊䝃䞊䝻䝪ッ䝖外観

H8䝬䜲䝁ン䝪䞊䝗

䝪䞊䝹䜻䝱䝇䝍
䝣䜷䝖䝸䝣䝺䜽䝍

䝰䞊䝍䠄䜶ン䝁䞊䝎付䠅

機械設計製図䠖FEM解析䠄䜂䛪䜏䠅 FEM解析動画䠄䜂䛪䜏䠅

機械実習

䜰ン䜾䝹材䛾加工

䐟 弓鋸䛷材料取䜚
䐠 䝣䝷䜲䝇盤䛻䜘䜛平面加工

䝅䝱䞊䝅䛾加工

䐟 穴あけ位置䛻䜿䜺䜻 + 䝫ン䝏
䐠 䝪䞊䝹盤䛻䜘䜛穴あけ加工

動作確認䝁ンテ䝇䝖䠖䝺䜼ュ䝺䞊䝅ョン

1 䝂䞊䝹を指定䛥䜜䛯䜶䝸䜰内䛻
䝷ン䝎ム䛺位置䛻設置

2 䝷䜲ン䝖䝺䞊䝇周回䝁䞊䝇䠄2周 周回䠅
䝍䜲ム䜰䝍ッ䜽䠄䝇䝢䞊䝗賞䠅

3 䝁䞊䝇中央車庫䛻駐車

4 䝂䞊䝹䝪䝍ン位置探索
䠄超音波セン䝃+赤外変位セン䝃䠅

5 䝞䝸䜰䛴䛝䝪䝍ンを押䛧終了
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主要配布物品
H8䝬䜲䝁ン䝪䞊䝗 Arduino 超音波セン䝃

䠤䠔䠋䠏䠌䠒䠕䠢
ネッ䝖対応䝬䜲䝁ン

䠝ｒ䡀䡑ｉ䡊䡋 䠱䡊䡋 SMD䠮䡁䡒䠏 䝟䝷䝷ッ䜽䝇社 HC-SR04

超音波距離セン䝃䞊䝰䝆ュ䞊䝹

Arduino用䝰䞊䝍䝅䞊䝹䝗 䝰䞊䝍 RC䝃䞊䝪䝰䞊䝍

RE-max24 GB 11W SL 䠣Ｗ䠯䝃䞊䝪 䠯125-1䠰䠋
䠎䠞䠞䠋䠢UTABA

赤外変位セン䝃

䝅䝱䞊䝥製 GP2Y0A21YK

測距䝰䝆ュ䞊䝹

昇圧電源䝰䝆ュ䞊䝹

DC-DC2577ADJ

完 成

超音波セン䝃

RC䝃䞊䝪䝰䞊䝍

Arduino用䝰䞊䝍䝅䞊䝹䝗

昇圧電源
䝰䝆ュ䞊䝹

䠍䠊䝇䝢䞊䝗賞䠖

2周回䛾䝇䝢䞊䝗䜰䝍ッ䜽䛷最㏿䝍䜲ムを打䛱出䛧䛯班䛻授୚

䠎䠊参加学生選出賞䠖

製作者自身䛾観点䛛䜙参加学生䛻䜘䜛最高評価を得䛯班䛻授୚

䠏䠊知能䝅䝇テム大賞䠖

走行性能䚸䜸䝸䝆䝘䝸テ䜱䠄走行䛚䜘䜃䝪䝍ン押䛧機構䠅䚸䝟䝣䜷䞊䝬ン䝇䚸
加工精度䚸䝏䞊ムワ䞊䜽䛺䛹
総合的観点䛻䜘䜛最高評価を得䛯班䛻授୚䠄審査員評価䠅

表彰
知能䝅䝇テム大賞 動画䠄A䝁䞊䝇䠅

䜰ン䜿䞊䝖結果䐟

䛣䛾授業䛿理解力䛾向上䚸視㔝䛾拡大䚸学業意欲増㐍等䚸得䜛䛸䛣
䜝䛾多い䜒䛾䛷䛧䛯䛛䚹䠄5段階評価䠅

A䝁䞊䝇 回答数䠖48 B䝁䞊䝇 回答数䠖33

䜰ン䜿䞊䝖結果䐠
良い点

1. 各テ䞊䝬䛻沿䛳䛶実験を行う䛰け䛷䛺く，最終目標䛜あ䜛䛣䛸䛷䝰䝏ベ䞊䝅ョン䛾維持䛻䛴䛺䛜䜛䠊
2. 実際䛻実機䛻触䜜䜙䜜䜛䠊
3. 䜾䝹䞊䝥ワ䞊䜽䛾点䛜良い䠊
4. 回路設計䚸䝥䝻䜾䝷ム䚸機械加工䛸䜒䛻新䛯䛺力を得䜛䛣䛸䛜出来䜛䜘い授業䛷あ䛳䛯䠊

改善䛩べ䛝点

1. 班人数䛜多く，全員䛷䝻䝪ッ䝖を触䜜䜙䜜䛺い䠊
2. 䜰セン䝤䝸䛾時間を増加希望䠊
3. 班内䛷䛾作業㔞䛻୙公平䛜あ䜛䠊
4. 各個人䛾作業㔞䛻対䛩䜛評価䛜䛺い䠊
5. 䝺䝫䞊䝖課題䛜୙明瞭䠊
6. 配布物品䛾早期配布䠊
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䛤静聴あ䜚䛜䛸う䛤䛦い䜎䛧䛯䠊


