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ハードウエア要素に注目した制御学

習の提案 
1. 製作背景 

現在、中学校技術分野計測と制御学習に関する教材として、マイコンボードを用いたロボット教材の活用が

注目されている。しかし、ロボット教材は費用対効果が課題の一つである。プログラム学習が重視されがちで

あるが，ハードウエアとソフトウエアのバランスがとれた学習をしていくことが望ましい．教員のスキルや割

り当てられる学習時間に適した学習方法が必要である。そこで，安価で比較的使いやすいマイコンボードとし

て，アーテックのStuduino/Studuino mini基板を使用し，ハードウエア要素に注目した制御学習方法を提案する。 
 
2. 制御教材の検討 

計測・制御学習として，ロボットカーの学習が扱われている．これは，無人自動車の技術と関連している．

また，様々な機器がインターネットを介して制御できるようになる IOT の技術が注目されている．家をロボッ

トとして見なしたホームオートメーションと関連させて考えることができる．どのような場面で制御技術を使

うかを考えさせる学習要素を組み込むことで，生活と関連した学習として位置づけることができる．ロボット

学習では，キット主体の学習と自作要素を多く含んだ学習に分かれる．ここでは，キット主体のロボットカー

の学習と自作要素に注目したホームオートメーションの学習を提案する． 
(1) プログラム通りに動作しないロボットカー学習の提案 

ロボットカーの学習では，プログラム通りに動作することを前提

としているが，ハードウエアの組み方で制御結果は異なってくる．

動作時間を使った位置制御は分かりやすいが，タイヤと路面の滑り

が結果に影響する。タイヤの接地位置と重心のずれで，同じプログ

ラムでも制御結果が変わってくる．センサを使った制御において

は，センサに対する外乱が問題になる．赤外線フォトリフレクタを

使う場合，太陽光が外乱要素になる．外乱が入りやすい条件を与え

ることで，外乱を取り除いて制御する方法を検討させることができ

る．同じキット使っても制御結果が異なることを示し，ハードウエ

アとソフトウエアのバランスが必要であることを学習させる． 
(2)Studuino miniによるホームオートメーション学習 

  Studuino miniは従来のStuduinoよりも小型の廉価版のマイコンボードであり，基板上にセンサとLEDが組み

込まれている．明るさの変化に応じたLEDの制御程度であれば，単体として導入教材として活用できる．この

基板に外部センサや外部制御の要素を組み込むことで，ホームオートメーション学習に展開できる．タッチセ

ンサ・光センサなどを使って LED やモータ/サーボモータなどを制御する単純な制御方法であれば，学習は難

しくない．どのような物を自動化するかを考えさせる学習をさせることができる．プログラムが同じでも，異

なる作品ができあがる．AC 用 SSR（ソリッドステートリレー）を用いれば，交流電源の制御も可能になる．

基板単体の学習から，様々な制御要素を組み入れる学習まで，教師のスキルに応じた学習方法を考えることが

できる．センサの状態に応じて，LEDやモータをON/OFFする単純な制御であれば，小学生の学習としてもそ

れほど難しくはない． 
 

3. まとめ 

授業時間数があまり確保できない場合，キッ

ト教材を使った幾つかのロボットカーを事前

に組み立てておき，同じプログラムでも動作結

果が違うことを確認させる学習が取り入れや

すい．ホームオートメーション学習は，指導

者・学習者のレベル，時間数に応じた学習方法

の提案が可能である． 

 

図1 重心位置に注目したロボットカー 
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