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１．はじめに

東海職業能力開発大学校の制御技術科の科目は，

機械加工・設計，制御，メカトロニクスの３分野で

構成されている。当科の学生は，２年生の６月から，

約９ヵ月間，総合制作実習を行う。そこで，学生が

当科で２年間学んだことを十分に生かせる課題を総

合制作実習で取り上げたいと思った。

2002年は，総合制作実習のテーマとして，学生に

制御，メカトロニクスの分野から数点，案を出させ

結局，その中から動きを制御する物体（マウスロボ

ットⅠ）を製作させることにした。

2003年は，学生が2002年のマウスロボットⅠの機

能をさらに高めたマウスロボットⅡを製作すること

によって，制御，メカトロニクスのより広範な分野

を習得することができた。

２．マウスロボットⅠの製作（2002年）

２.１　製作の概要

マウスロボットⅠの前面部には，赤外線を放出さ

せる，１つのLEDと，その赤外線を受けるフォトダ

イオードを取り付けて，光センサとして用いること

にした。

ロボットの前方に障害物が有った場合，この光セ

ンサで物体を感知することができた。障害物を検知

した時に，ロボットがうまく障害物を避けることが

できるようにリレーを使い，ロボットのモータを逆

回転させて方向を変えるという構造にした。

その時，ロボットに，４つのタイヤを付けて後転

させようとしたところ，右後輪のタイヤが空転した。

その原因として，前輪のシャフトが車体に固定され

ていたために，ロボットが後転しようとしても前輪

に過度の摩擦が発生して，後輪の後転を妨げている

と考えた。

そこで，前輪の代わりに１つのベアリングを付け

ることによりロボットが，後転できるようになった。

さらに，このベアリングによってロボットの動きが

自由自在になった（図１）。

２.２　結果

赤外線センサにより物体を感知して，方向転換す

るマウスロボットⅠを製作した（図２）。

３．マウスロボットⅡの製作（2003年）

３.１　製作の概要

2002年のマウスロボットⅠの光センサは１つだっ
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たため，障害物が斜め前に有ると光センサが感知し

にくかった。2003年は，光センサを２つにして光セ

ンサの感知範囲を広げた。

2002年の回路では，光センサが反応すると，片方

の車輪が逆回転して方向を変えた。そして，光センサ

が反応しなくなったらまた，正回転する回路だった。

2003年は，逆回転する回路にタイマーを付けて，

タイマーが切れたらまた，正回転し始めるようにし

た。これにより，逆回転をより制御できるようにな

った。また，暗くなるとLEDが自動的に光る回路を

加えた１）。

３.２　実験

a 光センサ

障害物がマウスロボットⅡの前方に来ると光セン

サから出ている赤外線が障害物に反射して，受光部

のフォトダイオードに当たった。すると，微弱な電

流が流れるので，増幅回路により，その電流を増幅

させた。これにより，障害物がマウスロボットⅡの

前方に来ると，リレーの接点が閉じた。すると，タ

イマーに電流が流れ，あらかじめセットした時間後

にタイマーの接点が閉じ，もうひとつのリレーの接

点が閉じてモータが逆回転した（図３）。

s 暗所点灯

CdSの明るさによって抵抗が変化したので，そこ

から電圧を取り出した。この電圧を，コンパレータ

を通して基準電圧と比較し，信号をトランジスタへ

出力した。暗くなるとCdSによりトランジスタがオ

ンするのでリレーが動作し，その回路のLEDが点灯

した（図３）。

４．結果

2002年のマウスロボットⅠに対して2003年のマウ

スロボットⅡは，光センサを１つ増やして２つにし

た。また，逆回転する回路にタイマーを付け加えた。

これらによって，マウスロボットⅡはマウスロボッ

トⅠよりも，障害物を感知する範囲が拡大し，逆回

転も制御できるようになった。さらに，暗くなると

LEDが自動的に点灯する回路も加えた（図４）。

以上によって，マウスロボットⅠよりマウスロボ

ットⅡは動作機能がより強化されたので，2003年の

総合制作実習生の方が，2002年の総合制作実習生よ

りも，はるかに興味を持って意欲的にマウスロボッ

トⅡの製作に取り組んだ。また，マウスロボットⅡ

の製作には，マウスロボットⅠの製作よりも，セン

サ回路，シーケンサー回路，制御回路など，より広

い分野で，さらに深い知識を学生が習得することが

できた。
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５．おわりに

2002年から2003年にかけて，総合制作実習の課題

を検討した。その結果，学生が総合制作実習におい

て，2003年の課題をすることによって，制御，メカ

トロニクスの分野で，より有機的に学べることがわ

かった。

最後に，本研究に熱心に取り組んでいただいた

2002年の総合制作実習生，藤田篤幸君，増田大樹君，

2003年の同実習生，大塚敦君，小倉栄次君，小瀬木

守君に深く感謝いたします。
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「技能五輪2004 in 銀河系いわて」

職業能力開発総合大学校　能力開発研究センター 植木　正則

第42回技能五輪全国大会（開催地：岩手）は，10

月22日（金）～25日（月）に開催されましたが，いくつ

かの職種は先行して行われました。その中で加工機

械分野旋盤・フライス盤の競技は，岩手県立産業技

術短期大学校において10月15日（金）および17日（日）

から23日（土）にかけて実施されました。旋盤職種で

は52名が参加し，その内で公共職業能力開発施設か

らは12名が参加しました。

また，フライス盤は26名が参加し，その内で公共

職業能力開発施設からは３名の参加がありました。

両競技とも1000分の１ｍｍ単位の精密さを追求す

るものであるため，選手の１つ１つの作業に対する

緊張感が伝わってきました。

フライス盤の課題と競技風景

旋盤の課題と競技風景

案内板と会場


