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２００６年度

ロボット・高度ソフトウェア教室

熊本大学教育学部会場

開催日：Ｈ１８．９／２３，９／２４，１０／２１
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ロボットってなんだろう？

「ロボット」の語源は、１９２０年、劇作家 カレル・
チャペックがチェコ語の強制労働「ロボータ」と、
スロバキア語の労働者「ロボトニーク」を合わせ
てつくったことばです。

１９５０年、科学者でもありSF作家でもあったア
イザック・アシモフがSF小説「われはロボット」の

中で「ロボット工学三原則」を提唱し、その後の
ロボット研究者に影響を与えています。



33

こうがく さんげんそく

ロボット工学三原則（安全対策）

第一条

ロボットは人間に危害を加えてはならない。

第二条

第一条に反しない限り人間の命令に従わなけ
ればならない。

第三条
第一・二条に反しない限り、自己を守らなけれ

ばならない。
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日本はロボット王国日本はロボット王国

産業用ロボット（ロボットアーム）産業用ロボット（ロボットアーム）

電気製品や機械の組み立て電気製品や機械の組み立て

日本日本 ３５万台、全世界の４５％（１位）３５万台、全世界の４５％（１位）

(2002(2002年）年）

人間型ロボット（ヒューマノイド）人間型ロボット（ヒューマノイド）

人間の生活の中で、人と共存することを目指す人間の生活の中で、人と共存することを目指す

建設現場、海洋開発、病院、会社、家庭建設現場、海洋開発、病院、会社、家庭
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全国中学生創造

アイデアロボコン
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ロボットの種類

操作型ロボット
「リモコン型ロボット」

人間が操る→判断は人間が行う
例）ラジコン，中学生ロボコン

自律型ロボット
スイッチを入れるとロボットが自動的に動く
自立して動く→判断はロボットが行う
（動きは人間がプログラム）

例）ロボデザイナー，大学や高専のロボコン
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プログラムって？

○コンピュータにやらせたいこと（命令）を，
人間が順序立てて組み立てたもの

・単に命令を並べたもの（ティーチング・プレイバック）

決まった順序に従う命令しか行わないもの

・条件によって命令が変わるもの（フレキシブル）

対象物や障害物を認知する
環境の変化に対応する



88

簡単なプログラムの流れを作成しよう。

フローチャート・・・

作業や処理の流れを図式化したもの
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じゅんじ しょりがた

順次処理型

＜朝起きて・・・＞

↓

はじめ

洗顔

歯みがき

おわり

①顔を洗う

②歯をみがく
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はじめ

仕事１

仕事２

おわり

フローチャート記号（MIL規格）

・・・端子
処理の始めや終わり
をあらわす

・・・処理
計算、仕事などの処
理をあらわす
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＜皿を洗うとき＞

①お湯につける

②洗剤で洗う

↓

まだ汚れていれば ②に戻る

きれいになれば 終わり

フローチャート記号（MIL規格）

・・・端子

・・・処理

・・・判断
比較などを行い、処
理を分岐させる
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条件くり返し型

はじめ

仕事１

仕事２

おわり

条件

＜皿を洗うとき＞

①お湯につける

②洗剤で洗う

↓

まだ汚れていれば ②に戻る

きれいになれば 終わり

はじめ

お湯につける

洗剤で洗う

おわり

きれい no
yes

no
yes

じょうけんくりかえしがた
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①給食を食べて

②外でサッカー

③教室で読書

晴れていれば、

雨が降っていれば、

４時間目が終わって

↓

はじめ

給食

サッカー

おわり

天気

読書
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じょうけんぶんきがた

条件分岐型

はじめ

昼食

サッカー

おわり

天気

読書

はじめ

仕事１

仕事２

おわり

条件

仕事３

yes yes

no no
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順次処理型

はじめ

仕事１

仕事２

おわり

条件くり返し型

はじめ

仕事１

仕事２

おわり

条件

はじめ

仕事１

仕事２

おわり

条件

仕事３

条件分岐型

yes

no

yes

no
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ロボデザイナーの

仕組みを考えよう。
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入力系・・・ロボットが外界を認識するためのセンサなど

タッチセンサ アナログ赤外線センサ

フォトトランジスタと
いう部分で感知

バネが物と接触すると
センサが感知する

赤外線センサは人間の目
のような働きをする昆虫でいう触覚のようなもの



1818

コントローラ・・・人間の「脳」と似たような働き

メモリ・・・プログラムな
どを記憶させ
ておくための
半導体記憶
装置のこと

•入出力ポート・・・入出力機器と接続する部分

•通信ポート・・・シリアル通信ボードと接続する部分

•モータドライバ・・・モータのスピードをコントロールする



1919

出力系・・・
ロボットが動いたり、外界に働きかけるための
部品

ギヤボックス
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順次処理型

＜朝起きて・・・＞

↓

はじめ

洗顔

歯みがき

おわり

①顔を洗う

②歯をみがく
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①前進するプログラムを作成します
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動きのいいロボットを作ろう動きのいいロボットを作ろう

一つ一つの部品を正確に作る一つ一つの部品を正確に作る

部品の働きを知り、活用する部品の働きを知り、活用する

条件にあったプログラムを作る条件にあったプログラムを作る

何度か試して、手直しをする何度か試して、手直しをする

同じ部品、材料を使っても差が出てきます。

皆さんの工夫にかかっています。
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ロボットの製作で身につく力は？ロボットの製作で身につく力は？

ロボットや制御（せいぎょ）についての興味関心ロボットや制御（せいぎょ）についての興味関心

ロボットや制御についての基礎的な知識・技能ロボットや制御についての基礎的な知識・技能

論理的・科学的な思考能力論理的・科学的な思考能力

課題解決能力課題解決能力

工夫創造能力工夫創造能力

ロボットや制御技術（科学技術）の評価能力ロボットや制御技術（科学技術）の評価能力

科学技術をうまく使っていく力・関わる力科学技術をうまく使っていく力・関わる力


