
学校番号 3014 

令和５年度 工業科（メカトロニクス系・ロボット工学専科） 

 

教科 工 業 科目 
ロボット工学実習 

(産業ロボット) 
単位数 ５単位 年次 ３年次 

使用教科書  

副教材等 プリント 

１ 担当者からのメッセージ（学習方法等） 

今では、産業ロボットは製造工場ではなくてはならないものです。工場の自動化にともなって、部

品や商品を搬送路に移動させたりする機械です。部品に見立てたワークのピック・アンド・プレイ

スを正確に・効率よく行うために、プログラミングしシミュレーションを繰り返し行います。 

 

２ 学習の到達目標 

・ロボットを安全に使用するため、労働安全衛生規則について学習する。 

・教示作業を行い、ロボットに教示点（ポジション）と、教示点を利用して動作指令を行う制御プ

ログラムを作成する。 

 

 

３ 学習評価(評価規準と評価方法) 

観

点 
a:関心・意欲・態度 b:思考・判断・表現 c:技能 d:知識・理解 

観
点
の
趣
旨 

産業ロボットに関す

る課題について感心

を持ち、改善・向上を

目指して主体的に取

り組もうとするとと

もに、実践的な態度を

身につけている。 

産業ロボットに関す

る諸課題の解決をめ

ざして思考を深め、基

礎的・基本的な知識と

技術をもとに、適切な

判断、表現する創造的

な能力を身につける。 

産業ロボットに関す

る基礎的・基本的な

技術を身につけ、ロ

ボットの特性にあっ

たものづくりを合理

的に計画し、その技

術を適切に活用して

いる。 

産業ロボットに関す

る基礎的・基本的な

知識を身につけ、現

代社会における工業

の意義や役割を理解

している。 

評
価
方
法 

学習状況の観察 

レポート、発表 

自己評価 

相互評価 

動作検証 

考察内容 

学習状況の観察 

レポート、発表 

自己評価 

相互評価 

動作検証 

考察内容 

学習状況の観察 

レポート、発表 

自己評価 

相互評価 

動作検証 

課題に応じて作成し

たプログラム 

考察内容 

学習状況の観察 

レポート、発表 

自己評価 

相互評価 

動作検証 

考察内容 

上に示す観点に基づいて、学習のまとまりごとに評価し、学年末に５段階の評定にまとめます。 

学習内容に応じて、それぞれの観点を適切に配分し、評価します。 

 

 

 



４ 学習の活動 
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単
元
名 

学習内容 

主な評価の観点 

単元（題材）の評価規準 評価方法 
a b c d 

パ
ー
ト
① 

産
業
ロ
ボ
ッ
ト
① 

・ロボットの安全関する原則、

ロボットの関係法令、労働安

全規則 

・実習装置について 

・教示作業(ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽ使

用方法) 

・教示点(ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽを使

用) 

・ﾑｰﾌﾞﾏｽﾀｰ言語のｺﾏﾝﾄﾞを

使用したﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ(ﾋﾟｯｸ・ｱﾝ

ﾄﾞ・ﾌﾟﾚｲｽ)① 

 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

○ 

 

○ 

○ 

 

 

 

○ 

 

○ 

 

○ 

 

 

 

 

○ 

 

○ 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

○ 

 

○ 

a:労働安全衛生規則の内容や

装置について関心を持ち、ロボ

ットの使用に際し注意を払い

つつ、意欲的に取り組んでい

る。 

b:基礎的・基本的な教示作業を

通して、各機械・各部・各ボタ

ン部の機能を思考・判断し使用

できている。 

c:教示作業を通して各機能を

知り、安全や環境に配慮し、作

業を合理的に計画し的確に実

践する技能を身につけている。 

d: 産業ロボットの役割や必要

性を知り、基礎的・基本的な知

識を身につけ、理解できてい

る。 

学習状況の

観察 

ワークシート 

レポート 

パ
ー
ト
② 

産
業
ロ
ボ
ッ
ト
② 

・ロボットの安全関する原則、

ロボットの関係法令、労働安

全規則 

・ﾑｰﾌﾞﾏｽﾀｰ言語のｺﾏﾝﾄﾞを

使用したﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ(ﾋﾟｯｸ・ｱﾝ

ﾄﾞ・ﾌﾟﾚｲｽ)② 

 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

a:労働安全衛生規則の内容や

実習で使用する言語に興味・関

心を持ち、ロボットの使用に際

し注意を払いつつ、今までに学

んだ言語(BASIC、C)とも比較し

考え、意欲的に取り組んでいる

か。 

b:基礎的・基本的な教示作業を

通して、各機械・各部・各ボタ

ン部の機能を思考・判断し使用

できているか。 

c:教示作業を通して原点復帰、

エラーの解除など実習で扱う

ロボットの機能を知り、安全や

環境に配慮し、作業を合理的に

計画し、適切に扱うことができ

る。 

d:実習で扱うロボットの言語

の基本的なコマンドと意味を

理解し、身につける。 

学習状況の

観察 

ワークシート 

レポート 



パ
ー
ト
③ 

 

・ロボットの安全関する原則、

ロボットの関係法令、労働安

全規則 

・ﾑｰﾌﾞﾏｽﾀｰ言語のｺﾏﾝﾄﾞを

使用したﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ(ﾊﾟﾚｯﾄ演

算処理) 

 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

a:労働安全衛生規則の内容や

パレット演算にも興味・関心を

持ち、ロボットの使用に際し注

意を払いつつ、意欲的に取り組

んでいる。 

b:基礎的・基本的な教示作業を

通して、パレット演算の理解と

その有用性について学び、パー

ト①②と比較してメリット・デ

メリットを考察し思考・判断で

きている。 

c:教示作業を通して各機能を

知り、安全や環境に配慮し、教

示作業により、ポジションデー

タを得る作業の正確性を身に

つけている。 

d: パレット演算を、実践の現

場で使用する際の問題点等を

考え、理解できている。 

学習状況の

観察 

ワークシート 

レポート 

パ
ー
ト
④ 

 

・ロボットの安全関する原則、

ロボットの関係法令、労働安

全規則 

・ﾑｰﾌﾞﾏｽﾀｰ言語のｺﾏﾝﾄﾞを

使用したﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ(ｶﾗｰｾﾝｻ

ｰ) 

 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

a:労働安全衛生規則の内容や

センサー装置についても興

味・関心を持ち、ロボットの使

用に際し注意を払いつつ、意欲

的に取り組んでいる。 

b:色の違いによる反射・吸収、

対物センサーの原理について

学び、その基礎的な知識を思

考・判断し使用できているか。 

c:センサーの調整など、教示作

業により実習ロボットの機能

を課題に応じて的確に動作さ

せる技術を身につけている。 

d: プログラム上でのセンサー

による分岐の基礎的な知識を

学び・身につけ、目的に応じて

シミュレーションをし、理解を

している。 

学習状況の

観察 

ワークシート 

レポート 



パ
ー
ト
⑤ 

 

・ロボットの安全関する原則、

ロボットの関係法令、労働安

全規則 

・ﾑｰﾌﾞﾏｽﾀｰ言語のｺﾏﾝﾄﾞを

使用したﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ(形状判

別) 

 

○ 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

 

 

 

○ 

○ 

 

 

○ 

a:労働安全衛生規則の内容や

カメラによる形状の判別に興

味・関心を持ち、ロボットの使

用に際し注意を払いつつ、意欲

的に取り組んでいる。 

b:基礎的・基本的な教示作業を

通して、各機械・各部・各ボタ

ン部の機能を思考・判断し使用

できている。 

c:教示作業を通してカメラの

調整、しきい値の調整などを知

り、実習ロボットの機能を課題

に応じて的確に動作させる技

能を身につけている。 

d: センサー、カメラなどによ

りロボットを制御する基礎的

知識を身につけ、現場における

実践的なロボットの基本動作

方法を身につけ、理解できてい

る。 

学習状況の

観察 

ワークシート 

レポート 

 

※ 表中の観点について a:関心・意欲・態度   b:思考・判断・表現 

c:技能         d:知識・理解 

 

 ※ 年間指導計画（例）作成上の留意点 

  ・原則として一つの単元（題材）で全ての観点について評価することとなるが、学習内容（小単

元）の各項目において特に重点的に評価を行う観点（もしくは重み付けを行う観点）について

○を付けている。 

 

 


