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豊かな人間性と創造力を養うものづくり教育に関する研究 (第六報)

～ 問題解決能力を養う技術科カリキュラムの改善と教材開発 ～
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LEGOMINDSTORMS

1.研究背景と目的

本研究では､ものづくり教育を通して問題解

決能力を育成するためのカリキュラム開発及び

教材開発を行い､中学校現場で実践しながらそ

のカリキュラム及び教材の有効性を確かめるこ

とをねらいとして取り組んできている｡また､

そのカリキュラムや教材を実践する中で､子供

たちは問題解決するためにどのように変容する

か追いながら､より一層問題解決能力を高める

ための授業方法の改善 ･学習課題の改善 ･学習

環境の改善等を図っていくことも本研究のねら

いである｡

これらより､本研究では第一報で､中学校現

場で取 り組んできた ｢ロボットチャンピオン

シップ｣の問題点を挙げ､その問題点を補うで

あろう教材 ｢LEGOMINDSTORMS｣のメリッ

トを追求し､問題解決能力を養うためのよりよ

い教材の検討を行った｡また､第二報ではロボ

カップジュニアと関連付けた新技術科カリキュ

ラムを設計し､LEGOMINDSTORMSを用いて

そのカリキュラムの検討を行った｡さらに､第
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三報では第二報で報告した新技術科カリキュラ

ムをよりいかすための教材について検討 し､

LEGOMINDSTORMSのデメリットを補うで

あろう素材加工の体験やMINDSTORMSの約

3分の 1の教材費でまかなえる開発教材につ

いて報告 した｡第匹博枝では､第二報で示した

新技術科カリキュラムをもとに中学校現場の

現状に合わせたカリキュラムに改善し､LEGO

MINDSTORMSを教材とした ｢自律型ロボット

の製作と競技会｣について実践し､子供たちの

変容を追いながら問題解決能力を図るための評

価方法の検討及びカリキュラムや授業方法､学

習環境について検討した｡

その後､教育現場において年々､生徒の実態

の変化や学習指導要領とのかかわりからカリ

キュラムの改善や教材開発を行ってきた｡本報

告では､第四報から改善したカリキュラムと教

材開発について報告する｡

2.技術科カリキュラムの設計と評価規準

2.1 カリキュラムの設計方針と改善

第三報において､ロボカップジュニアと関連

づけた新技術科カリキュラム (70時間)を設計

したが､どのステージにおいても図1に示す｢も

のづくりにおける問題解決的学習の流れ｣を意
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図的に設定し､ステージを進めながら問題解決

能力を養っていくことをねらいとした｡このカ

リキュラムを教育現場 (埼玉県菖蒲町立菖蒲小

学校)で実践する中で､生徒の実態に即したカ

リキュラムではなく理想のものであり､計画通

りに授業を進めることができなかった｡指導項

Elの多い無理なカリキュラムとともに開発した

教材の改良点が多かったことも原因であった｡

これらの反省をもとに新たなカリキュラムを設

計 (図2)し､実践してきた｡このカリキュラ

ムは ｢ステージ3｣においてプログラミングを

行うが､課題をしぼり､より内容を深めさせ工

夫させることがねらいである｡しかし､｢ステー

ジ2｣における材料の加工方法の習得が充分で
なく､｢ステージ6｣において ｢サッカーロボッ
ト｣と｢ダンスロボ ット｣を選択することが授業

を複雑にし､生徒の理解を深めることができな

かった｡このことから､新たにカリキュラムの

検討を行った｡図3に示す新カリキュラムは､

総時間数を55時間 (1学年35時間､2学年20時

間)とし､ここに示していないが2学年の残り

の15時間は ｢丸太の加工｣を題材として行う｡

図 1 ものづくりにおける問題解決的学習の流れ

ステージ2 ステーミ)4 ステージ5 ステージ6 ステージ7

.I l宇和 七郎 i吐,-ス) lL- 2粥 のM (= ]-ス)一 一一｣

図2 l･2学年の題材 ｢自律型ロボットの製作と競技会｣(70時間)
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ステージ2 ステージ4 ステージ5 ステージb ステージ7

漣練拝術 (7･2学年)

図3 新技術科カリキュラム ｢自律型ロボットの製作｣

ロボット教材は学習指導要領を網羅するための

効率的な教材であるが､生徒の実態から2年間

ロボット教材だけでは飽 きて しまうことや､

｢製作した作品が家庭で使える｣ことは重要で

あると考え､このようなカリキュラムとした｡

また､このカリキュラムの特徴は ｢ステージ2｣

において ｢工具の使い方と安全面｣を取 り上げ､

ロボットを製作 していく中での工具の使い方を

学習するのではなく､｢工具の使い方と安全面｣

だけの授業を設定し､正 しい工具の使用方法と

安全面を生徒全員が習得することをねらいとし

ている｡この指導の徹底がものづ くりにおける

技術の向上と安全な環境を創 り上げると考える｡

さらに､｢ステージ6｣において ｢自律型ダンス

ロボットの製作｣に一本化 した｡自律型ダンス

ロボットは､削糾 こ合わせた材料の検討や動き

の構造上の工夫点が多 く､楽しみながら製作す

ることができ､生徒の問題解決能力の育成とと

もに創造力を養うことができるメリットがある｡

｢ステージ7｣において発表会を行い､お互い

のよさを認めるとともに､改良点を発見し ｢ロ

ボカップジュニア大会｣-のステップとする｡

特に､選択技術との関わりを示したことがこの

カリキュラムの特徴でもあ り､選択技術では
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LEGOMINDSTORMSを用いて､限られた時間

内で発想を重視したロボット製作ができるよう

にした｡LEGOMINDSTORMSは加工精度は要

求されず､制御の部分に時間をかけることがで

きるメリットがある｡動力部分は市販のギア

ボックスを用いてRCXで制御することや､他の
材料 (木材､プラスチック､金属等)との組み

合わせにより製作する作品のはばを広げること

ができることがねらいでもある｡

2.2 カリキュラムの指導計画と評価規準

図3に示したカリキュラムの指導計画と評価

基準について付録 1に示す｡

3.各ステージにおける指導法の検討 と教

材開発

3.I｢ステージ1｣～｢ステージ4｣における
指導法の検討

昨年､埼玉県菖蒲町立菖蒲LP学校 1年生140

人を対象に ｢ステージ1｣～｢ステージ4｣の
内容について実施した｡使用教材は､ジャパン

ロボテックのRDS-XOlである｡この教材のメ

リットは､比較的安価 (1万円弱)であること､

部品が加工し易く組み立て易いこと､プログラ

ミングがし易いこと等が挙げられる｡生徒は､

ものづくりの経験はあまりないがコンピュータ

操作はよくできているという実態から､加工精

度にあまり左右されず短時間で組み立てること

ができ､プログラミングに時間をかけることが

できる｡このステージでは､加工に重点を置く

よりもプログラミングに重点を置き､ロボット

をプログラムにより制御する楽しさを知ること

がねらいである｡生徒は､すぐにロボットを動

かしたがるものであり､思い通りに動かなけれ

ば､｢ロボットなんて嫌い｣｢飽きちゃった｣等
の声が聞こえてくる｡問題解決能力の育成を重

視するとともに生徒の興味 ･関心を高めること

のできる教材選択と課題の工夫が重要である｡

以下に､｢ステージ3｣における課題を示す｡

課題は7つあり､課題を進めるごとに難易度は

高くなっている｡

ロボットを5秒前進させましょう｡

(速さは自由)

ロボットを5秒後退させましょう｡

(速さは自由)

ロボットを5秒回転させましょう｡

(速さは自由)

ロボットを左-900向かせましょう｡

(速さは自由)

ニJ

＼tl

＼Ll

ロボットが下の図のような動きになるように

しましょう｡このときに､床のライン上を正

確にトレースするようにプログラムを工夫し

ましょう｡

グループを組み､ロボットに ｢SHOBU｣とい
う文字を､床の模造紙の上に描かせましょう｡

このとき､ロボットにマジックを取り付ける方

法や取り付 け箇所も工夫しましょう｡
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この 7つの課題のうち注意すべき点は､｢課

題4｣において､ロボットを左右に方向を変え
させるためには､一方のモーターを回転させ､

もう一方のモーターは停止して方向を変える方

法と両方のモーターを回転させて方向を変える

方法の2通りがあるが､ここでつまずく生徒が

3分の 1はいるのが現状であり､試行錯誤させ

ながら自分たちが求めている動きにさせていく

ことが重要である.また､｢課題7｣では､｢H｣
と ｢B｣のアルファベットをロボット1台で描
くのか ?2台で描 くのか ?が工夫点であり､ロ

ボットのどの部分にマジックを取り付けるかも

工夫すべき点である｡この課題では､特にチー

ムの協力が要求される｡図4には､｢課題 6｣を

クリアさせるためにタッチセンサーの取り付け

位置を変更している様子を示し､図5には､｢課

題7｣の取り組みの様子を示す｡また､｢ステー
ジ4｣における指導案の展開例を付録 Zに示す｡

3.2 ｢ステージ6｣｢ステージ7｣における指導
法の検討

｢ステージ6｣は､｢ステージ1｣～｢ステー

ジ4｣で身に付けた基礎的な技能や知識をもと
に創造性を重視した内容であり､チームの協力

が要求される｡｢ステージ7｣は ｢ステージ6｣
の成果の発表の場であり､評価の場でもある｡

この 2つのステージのねらいは以下の通りであ

る｡

【関′Lt･意欲 ･態度】

･チームの協力､役割分担の明確化

【技能､知識 ･理解】
･材料選択､材料加工､組み立ての正確

さ

･目的の動きができるプログラム作成

【工夫 ･創造】

･ロボットのデザイン (衣装も含む)と

動き

･曲との一体化 (ロボット､人)

･演技全体のス トーリー性

また､｢ステージ6｣｢ステージ7｣における

実施手順を以下の図6に示す｡具体的な指導目

標と評価基準については､付録 1に示す｡

図4 ｢課題6｣の取り組みの様子

図 5 ｢課題7｣の取り組みの様子

チーム決め

ロボットの設計 (デザイン､動き)

選曲

振り付け検討

ロボット製作 (材 料 加工 ､ 組み立て等)

プログラ ミング Ag

調整 ･改良

:-_ -I.-i･l-_,:,-1･二.コ
図6 ｢ステージ6｣｢ステージア｣の実施手順
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3.3教材開発その1

｢市販のモーターとLEGOMINI)STORMS

のコードを接続する端子部分の改造｣

図3に示すように､1･2年生の選択技術で

はLEGOMINDSTORMSを用いて自律型サ ッ

カーロボットまたは自律型ダンスロボットの製

作 を行っているが､LEGOMINDSTORMSの

部品だけでは生徒が求めているロボットが製

作できなくなっているのが現状である｡いろ

いろな材料を用いたバラエティに富んだ作品

にするためにもレゴブロックと他の材料との

接続方法の工夫や他の市販のモーターとの接

続方法 (端子部分)の工夫等が重要となって

きた｡そこで今回は､市販のモーターとLEGO

MINDSTORMSのコー ドを接続する端子部分

の改造を行った｡図7に示すものは､レゴブ

図7 レコブロックを用いた端子部分の改造

｢

卜

L

図8市販のモーターとRCXとの接続

ロックの2つのポッチの部分にドリルで穴を空

け､ニッパーで切り込みを入れ､その部分に導

線を巻き付けることを行った｡これにより､

LEGOMNDSTORMSのコー ドとの接続が可

能となった｡RCX (コントローラー)と市販の
モーターとの接続をしたものを図8に示す｡

3.4 教材開発その2

｢LEDユニット駆動回路と交流用超音波ス

イッチ回路の開発｣

選択技術における自律型ダンスロボットの製

作では､演出の1つとして ｢物体がセンサーに

反応してLEDを点灯させたい｣という要望が生

徒からあり､直流用と交流用の2つのスイッチ

回路を開発した｡どちらも超音波センサーに物

体が反応するとLEDが約1分間点灯する仕組

みとなっている｡使用した超音波センサーは

イーケイジャパンの超音波式動 きセンサー

(PU-2202)である｡直流用のLEDユニットは､

イーケイジャパンの12LED電飾ユニット (PU

-2403)を使用 した｡LEDユニット駆動回路

(スイッチ回路)の詳細は図9に示すが､フォ

トカプラ (P559)･タイマー (NE555)･ペ リ

フェラルドライバ (SN75451B)を使用したも

のである｡交流用のスイッチ回路の詳細は図10

に示すが､出力インターフェイス用半導体 リ

レー (AQZ204)を用いた｡LED電飾ユニット

はクリスマスツリー等で使用する市販のものを

利用した｡超音波センサーとLEDユニット駆動

回路､12LED電飾ユニットを接続したものを図

11に示し､｢波のイルミネーション｣として完

成した生徒作品を図12､｢波のイルミネーショ
ン｣の製作場面を図13に示す｡また､交流用超

音波スイッチ回路を図14､｢LOVEイルミネー

ション｣として完成した生徒作品を図15に示す｡
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図10 交流用超音波スイッチ回路
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図13 波のイルミネーション製作場面

図14 交流用超書浪スイッチ回路

図15 LOVEイルミネーション

4.各ステージにおける実践結果

4.1 ｢ステージ6｣｢ステージ7｣の実践結果
昨年､菖蒲中学校2年生126人を対象に ｢ス

テージ6｣｢ステージ7｣の自律型ダンスロボッ
トの製作と発表会を行った｡ねらいや実施手順

は3.2に示した通りである｡製作とプログラミン

グにおいて､グループの中で役割分担を決める

が､製作のみやプログラミングのみにならない

ように役割をローテーションするように計画を

立てさせ実施した｡これにより､グループ内の

コミュニケーションが重要となり､活発な意見

交換が行われた｡製作されたダンスロボットの

パターンとして､｢足まわりの動きを工夫して

あり､衣装は手縫いやミシンを使って縫う等装

飾部分に時間をかけたロボット｣｢両手の動き

と足まわりの動きを工夫する等､ロボットの構

造やプログラミングに時間をかけたロボット｣

｢タッチセンサーに反応すると動きが変化する

等､センサーを活用したロボット｣等が挙げら

れる｡その中でも､図16･図17･図18に示すロ

ボットは構造やプログラムが工夫されているロ

ボットの一例である｡具体的には､手の先端に

はタッチセンサーが装着され､両手 ･腰 ･首の

部分と足まわりが動くようになっている ｢忍者

ロボット｣である｡この2台のロボットはチャ

ンバラを行うが､手の先端が触れ合うと､首が

回転したり､足まわりが後退したりするように

制御されている｡

4.2 選択技術 ｢自律型サッカーロボットの製

作｣における実践結果

選択技術 1･2年生では､自律型サッカーロ

ボットの製作を選択して取り組んだ生徒は36人

であるが､教材はLEGOMINDSTORMSを用い

て行った｡ディフェンスタイプの生徒作品の一

例を図19･図20に示す｡このロボットは､3.3

で述べた端子部分の改造を利用して製作したも

のであり､足まわりはオムニホイール (全方位

型)を用いている｡また､RCXを2つ､光セン
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図16 ｢忍者ロボット｣のタ欄 図17 ｢忍者ロボット｣の製作場面 図18 ロボットの構造

図19 サッカーロボットの外観 図20 ロボットの足まわり 図21 プレセンテーション

サーを10個､タッチセンサーを1つ､方位セン

サー (8方向を認識)を1つ用いている｡これ

により､赤外線ボールを全方位から把握して､

ディフェンスをすることができる｡また､チー

ムごとに製作したロボットを紹介するプレゼン

テーションを作成 している.こjlらを教室に掲

示することにより､生徒のロボット製作におけ

る関心が高まっている｡プレゼンテーション例

を図21に示す｡

4.3 選択技術 ｢自律型ダンスロボットの製作｣
における実践結果

選択技術 1･2年生では､自律型ダンスロ

ボットの製作を選択 して取 り組んだ生徒は22

人であるが､教材 はLEGOMINDSTORMSや

ジャパンロボテックのRDS-Ⅹ01を用いて行っ

た｡ここにおいても3.3で述べた端子部分の改

道を利用することにより､ロボットの腰の回転

部分は市販のモーターを使用する等工夫するこ

とができた｡また､3.4のLEDユニッ ト駆動回

路と交流J:fl超音波スイッチ回路を利用すること

により､ダンスロボットの背景を効果的に演出

することができた｡具体的な生徒作品の一例を

図22･図23･図24･図25に示す｡図22は､そう

らん節の曲に合わせてダンスをするロボット5

台とライントレースをする漁船 1台､波のイル

ミネーションである｡ダンスをするロボットの

内2台のメインロボットは腕 ･肩 ･腰が人間の

振り付けと同じように動 くことができ､足まわ

りは方位センサーにより動きの方向を制御する

ことができる｡残 りの3台のダンスロボットは､

腕 ･肩はLEGOMINDSTORMSの部品を使って

製作されている｡腕 ･肩の動きにおいては､メ

インロボットと同様である｡足まわりについて
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図22 そうらん節の曲に合わせて踊るロボット

図2∠1 ダンスロボットの製作場面

は､ジャパンロボテックのRDS-Ⅹ01を使用し

ているO そうらん節のHJlに合わせて前後･左右･

回転の動きをする｡ライントレースをする漁船

のコース上には銀色のテープが 1カ所あり､そ

の箇所を通過するとピンポン球の魚を網ですく

うようになっている｡｢波のイルミネーション｣

は､漁船が通過すると超音波センサーにより

認識し､LEDが約 1分間点灯するようになって

いる｡

図23では､メインのダンスロボットの構造部

分を示したものであり､図24は生徒の製作場面

を示している｡製作期間は約 3ケ月であり､選

択の授業のみでは足りず､休日も利用して製作

した｡図24では､ロボカップ世界大会に出場し

たときの発表場面であり､チームの協力がポイ

ントとなった発表であった.8人のメンバーの

図23 ダンスロボットの構造部分

図25 そうらん節の曲に合わせて踊るロボットとメンバー

感想は様々であったが､一人一人の感想の一部

を紹介すると､｢ロボットを製作することはと

ても大変で､何度も失敗したけど優勝できてと

ても嬉しかった｡｣｢自分たちが優勝するなんて
思ってもなかったのでびっくりした｡とてもい

い経験になった｡｣｢私の中で貴重な経験になっ
た｡ロボットを通じて世界の人たちと触れ合え

て良かった｡｣｢正直､世界で1番になれるなん
て思ってもいなかったし､こんなことは2度と

ないと思う｡｣｢私は1位が発表されたとき､嬉
しくて携帯でみんなに報告した｡一生の思い出

だと思う｡｣｢本当に嬉しい｡とても貸重な体験
ができた｡今後､このことをいかしていきた

い｡｣｢大会ではいろいろな国の人が来ていてす

ごく緊張した｡でも､世界一になれてかなり嬉

しかった｡｣｢世界大会優勝というすぼらしい成
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齢が残せて本当に嬉しい｡ぜひ､また挑戦した

い｡｣である｡この経験よりメンバーの中には､

｢将来留学したい｣｢コンピュータ技術をいか

した仕事をしたい｣｢ロボットについてもっと

追求したい｣等の考えを聞くことができた｡し

かし､一番多かったのは ｢チームの友情が深

まった､友だちの良さが改めてわかった｡｣と

いう感想であった｡｢ダンスロボットの製作と

発表会｣は ｢人間関係づくり｣を養うことので

きる題材であることがいえる｡

5.考 察

｢ステージ1｣～ ｢ステージ4｣､｢ステージ
6｣｢ステージ7｣の実践後､2年生126人を対

象として､｢ロボット製作は樵極的に取 り組め

たか ?｣｢ものづ くりは好きか ?｣等の調査を

行った｡その調査結を図26･LA27に示す｡図26

の ｢ロボット製作は積極的に耽 り組めたか ?｣

の質問に対して､｢積極的｣(58%)､｢どちらか

といえば積極的｣(28%)であり､両方を合わせ

ると86%が ｢積極的に取り糾めた｣という結果

となった｡ロボット製作を2年tJり続けると ｢飽

きてしまう｣ことが過去の実践より分かってい

たことだが､カリキュラムや指導方法を工夫す

ることで生徒の意欲は持続でき､ 高めることが

できると考えられる｡しかし､14%の生徒は

｢消極的｣であることから､その矧11を今後分

析することが重要であると考える｡また､｢も

のづくりは好きか ?｣の質問に対して､｢とて

も好 き｣(38%)､｢どちらかといえば好 き｣

(45%)であり､両方を合わせると83%が ｢も

のづくりは好き｣であるという結果となった｡

ロボット製作後の調査なので､｢ものづくり｣-

｢ロボットづくり｣と捉えて答えている生徒が

いるかもしれないが､少なくともゲーム世代の

生徒たちにとっては ｢ものづくり教育｣を推進

するにあたって明るい結果となったと考えられ

る｡また､｢ロボット製作を行って以前とどん

なところが変わったか ?｣のJiJi'r.lrJに対して､｢機

図26 ロボット製作は積極的に取り組めたかフ

図27 ものづくりは好きか7

械系が得意になった｡｣｢ロボットのニュース等

に関心を持つようになった｡｣｢友だちとの団結

力が高まった｡｣｢仲間の良さを見つけることが

できた｡｣｢もっとロボット製作をやりたい｡｣等

の考えが=てきた｡これらのことから､この研

究が意凶している結果が出たと考えられる.

6.まとめと今後の課題

本報告では､ロボット製作を題材とした技術

科カリキュラムの改善と教材開発を行ってきた｡

その結果として､本研究のねらいである ｢問題

解決能力の育成｣は十分達成できたといえる｡

また､｢)豊かな人RlL,日生｣や ｢創造性｣の育成にも

以前の研究よりも一歩前進できたと考える.し

→ 臼il-



か し､本研究の第 5報にも述べているが､｢生

活する力｣の向上の視点からみるとロボット製

作を扱った題材は今後改善する必要があると考

える｡ロボット教材を扱った授業から学ぶもの

は多々あるが､製作 した作品が家庭で使えたり､

人のために役立つ等の教材の改良は今後必要で

あると考える｡また､中学校 2年間の技術 ･家

庭科の55時間をロボット製作に費やすことの意

義を再度確認することが重要であると考える｡

同時に､自律型のロボット教材におけるコス ト

の面もかなり改善されてきたが､公立中学校で

取 り組むにはまだまだスタンダー ドにはなゴ1な

いのが 現状であり､再度､カリキュラムの改善

と教材開発を進めていく必要があるといえる｡

これらのことを今後さらに検討 し､順次報告 し

ていく予定である｡
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5 ･技術.家虞 叫で学,3:ことを知らセる.'詣 呂霜 等謂 欝にさセる.･ロボットがほ会に果た･ほ誘き分野の日浩や取り上げる5肘才について知らt!る.･コンピュータの紬軌､終了､文苫作成の方法.インターネットの使用方法矧こついて休憩を主義し羽口らセも ･コンビユ-嶺8)萎恵的な使い方 を横棒的に行うことができる.･rEIポット)につ ･コンピュータの藁恵的な使い方を説明にしたがって行うことができる.･rロボット)に-)･は轟した結果をレ ･ほ轟Ltj吉葉をし ･目的としている ･目的としている ･目的としている ･目的としている
･インターネットを利用し､rロボ いて多くの VrYD いて Webページ イアウトを考えて イアウトを考えて W藷 ペ ージを効 Ⅵ旨bページをほ ‥敬一めペ-ジ0)捕 Webページの手套
ツ卜｣については燕し､災吉救助 ページを枝 撞矧 こ を手兵轟し､文音作 文字のみならす､ 文字のみならす. 妥よくは森するこ 轟することができ 尭方法や支署作成 義方法や文毒作成

している役割を知ら ロボ .ノ卜や福祉ロボット､工ンタ 憎為し､文言作 ~ 戚ソフトを使って 啓や投を用いてエ 国や程を用いてま とができる. ら. ソフトのば矧 二つ ソフトの結娘につ
せる. - テ ィメン卜臼ポット等を挙げさ ソフトを17つて ･ まとの,光義g-る 夫してまとめてい とめている. ･文事作成ソフトの ･女毒作成ソフトの いてわかりやすく いて説明すること

tL ロボットが手士会に果たしてい とめ､技榛的な発 ことができ る. ら. 桟的を十分一二活用 措 白きを活用してま 説明することがで ができる.

る役割を訪ベ､文書作成ソフトを用いてまとめ､莞轟きゼる. 尋をすることがで匂. してまとめることができる. とめることができる. きる.

5 ･自律型ロボ.y卜の持敬を知らt!る.①自律型ロボットとは?◎信用する放け(Jmの持敬について知らセも･製作するロボットの持･自律型サツわーロボットやアトラクションロボットのデモンストレーション(これから製作するロボット瑚告介)･キャビネット国法や等角国法内岩 ･これから製作するロボ ットの紹介につい て自ら諌幾をもって脱毛 することができ､まとめることができる.･キャビネット包法･これから製1'やするロボットの紹介について視奄し.まとめることができら.･キャビネット図法 ･裂作するロボット ･製作するロボ.y卜 ･キャビネッ ト国法 ･寺ヤヒネット図法 ･キャビネット国法 ･キャビネット国法.gtヨ旬蒜くことができ書方をきき附きtL製作する口ポッ や等角包法のrBきや等角図法の描き のデザインをオリ のTl-tfインを足元 や等角国法 Oy芸き や等角国法の描き や等角Gg法の描き や等角国法の描き

るようにさセる.･使用する放け (戊T)のバー､ンの名相.や役割 トのほほ匡ーを1品かセる.･放け (Rや 0)規格､フレートの持敬.コントローラ-のはたらき､ 方を理解し､室賀作方をi男附し.製作 シナIL'を重視して をもとに考え､絹 方を十分玉里粥して カモは解して､捕 方を+分は解して 方を…男前して.萎

するロボットの手首するロボットの特 考え 構想Elをほ 懇匡俺描くことが 絹想匡lを正確にき 鳥空尉を正も引=描く 発展的な固形につ 太的な函形につい

悲国を抹睡的に描くことができる.i実8割ニパーツを車に取りながら名称 恕国を描くことができる.･実矧 =バーツを手に取りながら名称 くことができる. できる れいにはくことができる. ことができる.. いて1品き方を三¥しく説明することができる.･放線の規格やバー て描き方を説明することができる.･故汀の規格やパー
をは解きt!る. ライトセンサーやタ ッチセンサー や役割を進んでほ や役割をほ解しよ ツの名称及び'役割 ツの名称及び役割

のはたらき､ソフト(ロボデ ゲイ 附しようとする釜 うとする態度がみ ついてiYしく説明 について説明する

ナ-)0)持故等について知ら tiまとめさせる. 度がみられる. らゎる. することができる. ことができる.

1 ･使用エ具と軍全面につ･製作における任用工具(のこぎり.･製作における使用･き宴作における使用 ･製肘 ニおける使用 ･製作における使用
いて!射 さセる. ドライバー､ニッパー.ベンチ. 工具の正しい使い工具の正しい使い 工具の正しい偉い 工具の正しい偉い

ヤスリ､万力等)の正しい使い方 方と安全面につい方と安全面につい 方と安全面につい 方と安全面につい

と軍全面について増田させる. て正確にまと碑､鹿故的に箆姦することかできる. て指示通りにまとめ､発芸することができる. て正しく自分なりにまとめ､栄養することができる. て正しくまとめ､党系することができる.

2 ･ユニバーサルキャスタ'蔓fJSt諾 皆至3;孟夏主島 協 ･ユニパーサJtI寺や･ユニバーサルキヤ ･ユニバーサル寺や･ユニバーサルキヤ ･ユニバーサルキヤ･ユニバーサル寺や

-､タイil'､タッチセ スター､タイヤ､ ス9-､タイヤ､ スター,タイや. スター､タイや､ スタ-.タイヤ､ スタ--､タイや.
ンサーの組み立てを正苔ijりに組立たtiる. タッチセンサーの タッチセンサーの タッチセンサーの タッチセンサーの タッチセンサー0) タッチセンサーの
石引こできるようにさセ 柑み立てを意欲的 i且み立てを弄面目 ;且み立てを正時か 組み立てを正環に iBみ立ての説明苔 組み立ての説明音
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4 ･フレートの細工と部品 ･ロボットの絹建国;jりにフレート ･フレートの細工を ･フレートの細工を ･自分の描いた5:ザ ･自分のはいたデザ ･ロボットの書恕 【司 ･ロボットの掃恕回 ･が )シナルデゲイ ー適切なフレートの

の取りMけ､及び組み のhO工をさt!る. 安全面に宗をつけ 安全面に気をつけ イン(オリジナル) イン (鬼女と同等 (オリジナル7-tf (足立);点りにフ ンにおいて､適切 細工方法を説明す

立てが正晦にできるよ ･工具の使用について.正 しい使い ながら意欲的に行 ながら行うことが にしたがって適切ーヽ- .- O のt,の)にしたがヽ 1 - イン)i貞りにフレ レートの細工を正 なフレートの細工 ることができる.

つにさt!匂. .__ ノコ. つしとができる. できる. な R ーdOO つ な1R ー ー一つ｣ }一 ･を壬8 JDL ･丈夫な緒;芸を正確

･適切牌 矧 こ部品を取り付け､丈 り付け.文夫な特 部品を耽り付け､ かつ丁字に行うこ きる.･丈夫な付近を恵弘 とができる.･dfJシナル5=ゲイ
天なf蔽芸を患討して組み立て智〒 達を煮鼓 して工夫 丈夫なー載芸を意恕 とができる. に説明することが
わセる. した組み立てがで して工夫した組み ･オリジナルデゲイ できる.

･ネジのゆるみ､コードの◆-の向き等の.点ほをさt!る. さも 立てができる. ンにおいて.丈夫tj:絹遠を意鼓して適切tj:組み立てを行うことができる･オリジナルデザインに対 して.ネジのゆるみ､コードの十一の向き等の点はを正矧 コ弓うことができも して適切な組み立てを行うことができる.･ネジのゆるみ､コ-ドの十一の向き等の点ほを正環に行うことができる ンにおいて.丈夫な構造を正確に説明することができら.

4 ･時PBl幕l跡によるフロケI.ロボ5:tfイナ-を用いて､崩鼓な ･暗闇封畑ーの方法を∴喝剛 仰 の方法を ･応用コースをコ- ･亭走のコ-スをコ ･ロボットが､前後 ･ロボットが.射指 ･ロボットが､前後 ･ロボット帆 封指

ラミンク方法を!空胴さ 瞬闇封跡の方法を知らtiる. 芳8リ､コース通り:知り､コース退り ス退りにロボット ;謹 撰 宣誓ヲ に移動する方法や に移ま力する方法や に珍幼する方法や に捗劫する方法や

t!る.･シユミし-シヨン上の ･ロボットが.析後に拾劫する方法 にロボットを走行 にロボットを走行 が走t7-できる7日 左右に転回する方 左右に転回する方 左右に振回するカ 左右に乾固する方

や左右に托画する方法をほ附きttる.･コ-スを用意し.コース通りI=口 させる別称方法を さt!る刺a1方法を クラムを考え､真 口クラムを考え. 法をほ附 し､応用 法を増田 し､恥 法をほ解 し､応用 法を王空解 し.春永意欲的に体験する 休憩する態度 iみ 物とシユミレーシ 実物 シユミし- 還弓仁=詔 弄 歪 のコースをコース 遥弓r=詔 ∃詫 のコースをコース

態度がみられる.一シユミし-シヨン られる.･シユミし-シヨン ヨン上との…票差を シヨン上との…ゞ差 ;貞リにロボットを 通りにロボットを
ポ.y卜が走行できる別称方法旬空 音義うようにプロク を絹いようl=プロ 削a1することがで 利a1することがで 利a1することがで 削alすることがで

附きt!る. ラムやロボットの クラムやロボット きるプロクラムを さるプロクラムを きるプロクラムを 最高富里三重畠等
･シュミレーション上の動きと笑声苧 上q)肋きと実絹の 上のかきと芙帽のp訓撃を工夫するこ のiFI宅を工夫する 讐鷲チることがで 作成することがで 誓習ざることがで

動きと実8学の勃さの通いをまロらt!､別称の重要性を体繁を通してlS的さセる. の如きの通いを‡8らt!､それを捕詣 霊宝75鑓 ア紹 慧量芸髭知らt!る. 如きの追いを判りそれを絹;うためのプロクラムの改良や実物の改良を兼敏的に行う悲度がネられる. 如きの通いを知りそれを捕うためのプロクラムの改良謂 淫宗慧雪景誓 とができる. ことができる. きる. きる.

ヰ .{欝 幣 も_の服 ･ロボットに.製作したタ.yチセン '盛遥誉呈警 添字 '警 添字撃 真吾 ･より速く障害物を回避することがで ･障害物を回避することができるよう ◆虚道警も讐詔 等 ･陣書物を回避することができるプロ ･タッチセンサーの役割や随苦物を回 ･タッチセンサーの役割や錘苦物を画

と向きをほ解きt!る. サ-を板りMけさセ､前車なプロ きるようにプロク にプロクラムを改 きるようにプロク にプロクラムを改 きる7日クラムを クラムを作威する 逆するプロクうL 避するプロクラム
･タッチセンサーを用い クラムを組み､タッチセンサーの ラムを恵欲的に改 良する法度がみち ラムを改良するこ 良することができ 作成することがで ことができる. の組み方､よりよ の組み方､タッチ
たフィードバック別al 役割窄ま解きt!る. 良する法度がみち れる. とができる. ら. きる. いタッチセンサ- センサーの取りn

のプロ ? を姐t;し ･ ,T. た障害物をo すやしとの わや. 'タッチセンサ-空 ･タッチセンサーの ･タッチセンサーの の りMIJ泣所に ( 法を説 でき
とができ匂ようにさt! できウプロクフムを考えさtL よ ･タッチセンサーの -3いて…¥しく証明 ら.
呑. リ速くO等することのでき プロ 取りMl}位置を桔 取り付け位置を りF1け位 を様 取り､ln を することができる

クラムの工夫やタッチセンサーの 々な状況を想定し 夫する態度がみら ウな状況を想定し 夫することができ

取り付け位長の改良をさt!る. て､恵Jをk的に工夫する態度がみられ香. ･れる. て工夫することができる. ら.

S 《サツわーチャレンジ》 一ロボットに.ライトセンサーを取 ･正確に赤外抜ポー ･正確に赤外抜ポー ･より正環に赤外挽 ･赤外牧ポールを究 '嘉甥 警岳詐 誓 ･赤外抜ポーJt/を菜 ･より正6引=赤外払 ･赤外領,ホールを諾

【1対 1】 り紺 }さt!､頼単なプロクラムを ルを鷲免できるよ ルモ発見できるよ ポールを発見でき 見できるようにフ 兄できるようにフ ポ-1I/を発見でき 見できるプロタラ
･ライトセンサ-の持敬 :組み､ライトセンサーの役割萄男 うにプログラムを; うにプログラムを るようにプロクう nクラムをエ天す るようにプロクラ 口クラムを作戚g るプロクうムを説 ムを説明すること

と衝きを甥附きセる. 附きt!卓. 蔑敏的に改良する 改良する態度がみ もを工夫すること ることができる. ムを作感すること ることができる. 明することができ ができる.

たフィードパノウ別称晋b7.等誓言皇禦 雪盲 LとのできJDプロクフLiを捜示しより正8割こ退居できる方法を考え A )速く､正確ー_ー赤外抜ポールをきき ･よ リ泣く､正塙に;赤外的ポ-ルを発 ･よリ速く､正確に ･正環に赤外抜ポー ･より速く.正時に ･正も引ニ赤外抜ポ- ･より速く､正石引= ･正塙に赤外牧ポ-
さ七も ･号できるように. ･見できるように､ 赤外抜ホールを発 ルモ発見できるよ 赤外牧ボールを架 ルを発見できるよ 要撃 誓言皆lfel# ルを発見できるよる◆ ･ライト ン 一にわパーをHけ ･フイ卜セン -の ライトセンサーの できるように. うに ライトセン できるように. うに､適切なカバ つ.q フ :ノ

･より正確に､速く赤外 ことの重責性を一望鰐させ､カ′ト 耽り付け位置やわ 懸りMJJ位置やわ ライトセンサーの サーの取りnl3位 適切なカバーの製 -の製作､プロク ライトセンサーの サ-の取り弼ーブ位
扱ポールを発見 .辻足 の製作を朽わttる. パーのデザイン､ バーのデザイン. 取り帥 プ位置やわ 長やbパ-のデtf 作.プログラムの ラムの作成をする 取り付け位置やわ 違やわパー8)デtf
できる方法を体蛍をij ･ライトセンサーにわパ-を取り付 プロクラムを意欲 プロクラムを工夫 パーのデザイン､ イン､フ口クラム 作成をすることが ことができる. パーのデザイン､ イン､プロクラム

妄言警 芭書毒去.hSで けた糖 でのプロクラムの方法を 的に工夫する.*.度 する態度がみられ プロクラムを工夫 を工夫することが できる. プロクラムを三¥し を説明することが

考えさt!.赤外抜lボールをより正確に､遠く菜見.追尾できるプロクラムを作成さセる. がみられる. ら. することができる できる. く説明することができる. できる.

=

E
B
卜



( 製 作 し た ロ ボ ッ ト の

プ レ ゼ ン テ ー シ ョ ン I

r デ ジ タ ル わ メ う . プ レ

ゼ ン テ ー シ ョ ン ソ フ ト

の 曙 飼 方 法 を ほ 析 さ セ

杏 .

誓 琶 達 言 草 褒 撒

く ま と Q ). 究 長 さ セ る .

開 襟 篭 誓 2 滴 誓

ゼ る .

蒜

S

鮎

も

に

の

ら

を

白

や

1

法

英

知

ト

た

き

方

写

て

フ

さ

は

用

た

い

ソ

て

u

j

托

し

っ

ン

し

を

の

髪

に

う

災

貰

う

貯

法

シ

妃

等

メ

.
方

lゆ
め

カ

セ

工

テ

し

活

鑓

軸

･L

i

h

.5

柵

ジ

ほ

法

レ

あ

彰

一
丁

て

方

フ

て

ト

･ 扱 正 内 R A N を 胡 月 し . 作 品 宛 集

金 を 謁 態 .

姐

フ

ン

欲

介

る

リ

の

ヨ

忠

相

き

取

劫

シ

で

,
で

か

活

]

ん

し

が

ち

た

テ

遠

戚

と

た

き

ン

ら

作

こ

分

で

ゼ

白

に

る

白

ん

L

を

約

才

)

あ

て

作

ヽ
毒

き

し

製

缶

に

で

虫

ト

を

的

が

妃

ツ

完

欲

と

の

ボ

写

忠

こ

し

ロ

か

て

る

か

た

活

ん

す

.

ら

さ

の

u
m

は

I
O

ゲ

良

叩

イ

賢

し

の

川

ソ

で

フ

ン

一

丁

か

で

E
r
t

.

と

ん

シ

的

こ

過

一

は

る

J
P

手

を

す

.

白

ン

惣

ン

る

判

で

こ

を

′
ル

う

N

退

行

.

人

ら

を

る

R

由

美

き

内

,
発

で

空

し

品

が

故

用

作

と

柑

フ

ン

て

.
で

リ

の

n

L

L

が

取

幼

シ

カ

感

と

紬

讐

薄

紅

た

き

ン

ア

約

す

.

勇

で

ゼ

ベ

歓

介

る

白

ん

L

を

麓

招

き

し

封

ぺ
け
W
O

讐

駕

門

の

ポ

写

し

が

じ

O

払

カ

と

が

た

落

鵜

こ

ら

き

の

で

7
9

あ

て

仲

ア

y

一ノ
ン
芦

が

て

R

.と

し
シ
粥

こ

力

I
+.k
る

協

テ
覆

す

.

と

ン

恕

ン
る

ア

ゼ

絹

イ

き

.<

し

の

げ

′

で

杓
力
Jr

.

を
協
を
る

N
と
轟
き

A
ア
美

で

即
べ
鴨
川

王
し
て
こ

故
用
し
う

自 分 た ち かなりは
ん で き た 活動のフ
レ t 'ン テーショJJ
を 自 ら連んで工夫

を 諾 鮎 七等篭

あらかしめ王之鑓 し

蒜遊 芸登美をぎ

評 言き誓姦事

'最

附

託

一ノ
ン
一丁
る

で

う

.す

.

ん
シ
蛸

夫
る

樋
.L
棚
砿
関

白
ン
C,～
ン
が

新
し
韻
よ

故
用
作
る

判
で
す

を
ん
夫

N
,t
uエ

A
bヽ
を

R
自
bt;ができる

･色男たちが取り組
んできた活肋のフ
レセンチーシヨン
をベアと協力 して
エ夫 して作成 し､
紹介することがで
替る.

し
封
べ
天
と

虫
卜
を
エ
こ

妃

ツ
罵
言

諸

肪

机
野

も

,aL
,詣

鰻

閃

あ
て
作

ア
し
か

rノ
ン
一ア
る

て

n

､す

.

し
シ
対
日
夫
る

禦

翻
社
印

と
ン
懇

ン
が

ア
ぜ
捕
イ
と

べ
し
の
ザ
こ

牧霊肉RAN
用 し.ペアと
して作品発高
夫することが
る.

利
カ
エ

き

を
旭
を

で

自分たちが取り組
んできた活かのプ
レゼンテーション

訪 誓言讐 巌
きる.

あらかじめ!aA乏し

蒜錆 露 義認

テ
憲

で

棄

帥

し
の
げ
こ
J

フ
ン
一丁
る

で

う

.す

.

分
シ
田

夫
る

臼

-
ほ

エ
き

別
品
が

嶋
誓
A
ヵ
る

R
自
す

.

内

､を
る

空
し
轟
き

故
用
亮

で

白3)たちが取り巧
んできた活かのプ
レゼンテーション

亮還琵 舞鶴 三
とができる.

あらか じめ王己放し

亮露 品数 欝

主T:A?描 誓

フ
ン
一丁
る

て

写

.す

.

し
シ
日

大
る

力

]
ほ
エ
き

悦
子
を

を
で

と
ン
班

ン
が

ア
ぜ
晴

イ
と

べ
し
の
げ
′こ

2:と
長

A
ア
莞

R
べ
品

内

.作

王
し
て

故
用
し
ることかでき

榊
留

も

･白3)たちが取り穏
んできた活劫のプ
レゼンテーシ3ン

郡 苦言享孟蒜'･:
き.紹介すること
ができる.

･あらかじめ法廷し

蒜錆 最短 を雷

電享誓貰蔓暮雪筆

･CI令でフレゼンテ

議責雪 留守雪等

畏孟欝 露 掌誓
ことができる,

･故三内RAN毛羽
用 し､白53で作品
兼高をする方法を
絡めに三賢明する
ことができる.

L
殻
べ
ほ
す

.

～"
卜
を
㌫
切
る

措

糊
掴

か
た
活
伯
方
と

ら
き
の
言

こ

あ
て
作
ア
す
え
>

ゼ
捕
イ

ベ
明
る

し
の
紳
ソ
轟

き

フ
ン
デ

達
て
で

で

u
t
_カ
し
が

ち
シ
‥阿
る
力
と

た

t
は

す
協
こ

分
チ
モ

を
て
る

白
表

ン
ア
す

放言内RAN
用 し.自分た
で作品光義を

粥
で
る

を
ち
す

方法をベアで協力
してiE明すること
ができる.



平 成 18年 度 第 2学 年 『技 術 ･家 庭 科 』 年 間 指 導 計 画 と評 価 規 準

t芸当豊 白 糠 _ま抄 dPガニ_十二万も Eコア轍 yph の 幽 胡 芦

ち 確 Sr 母 零とI護する柵 8 !音 義 印 書OBljS上の宮念点t,含む) 諦 * 項 e と 訂 1■ 方 法I1>二二__I~言7r-Ee_ T IL､ tI一日悪【一一二一▼~ FiJ .1 … F t. ∴
十分鳶濫できる 梯 V改発誌できる す瀬鶏品で雷る おも彰磯 できる 十分搬 できる 串各む叫 で告る 十城 でせる 88む棚 でせる

グ}モ繁 盛 発警軍遠景雲助さをさセることができる. 菅 遜 晶 昭 弘 韻 ‰x沫並0)工兵xめくf地みの畜舎の材料hO工と組立の工夫x8的に合わttたセンサーの活用x-汚リmけに合わせたフQクうミン 髭 モ議 書を義宣誓讐嘉衰警蛮声 とができる.

クの工夫'真義窮 鼠 露 .1~タを座って･自律聖ロボットの詮汁や製作にお り組むことができる. ができる. 法を自ら考えることができる. 誓書琴 管離 法を長持約に8分･芋讐習ざることが 害毒毒草芸誓 ふ
ユータを使って感 ユータを使って惑 ユ-タを焦って55 ユータを凍って惑 ユータを使って整 ユータを従って惑 ユータを任つて惑 ユータを使って真≦
碧等を自ら進んで 碧等をベアで仏力 碧等を自ら連んで 真空等をベアで協力 譜等を自分で作成 想等をベアでf鑑わ 急空事をまとめる方 .碧等をまとめる方

lJる轍 集として､インターネ 三己誌することがで して…Ei王すること 工夫することかで して工夫すること することができる して作成すること 法を阜紬 に自分 法をベアで協力し

･自律型ロボットの】設…十や製作における情報収集として.インターネット等の情報を自ら連ん書聖 笥学習雪.g･自推聖ロボットの設計や裂作における繕強収集としてインターネット等の特報をベアと一点鮎 言讐 笥誓ら.

-ト



付 録 2

｢ステージ4｣(自律型サッカーロボットの製作)指導案 (指導目標と展開例)

(1)目 標

①ロボットがよりよくサッカーをすることができるように､グループで協力してプログラムを

意欲的に改良することができる｡ (関心 ･意欲 ･態度)

②ロボットがよりよくサッカーをするための動作 (赤外線ボールの追尾､タッチセンサーのプ

ログラム)を改良することができる｡ (工夫創造､技能､知識 ･理解)

(2)展 開

紘帽 暗闇 学習活か .生他の浩肋 牧師o)活軌 .柑抜上の曾光点 涼 榊 評価q)朝一魚

･デモンストレー 一他のクラスの生徒 が製 .生徒作品 (白 く関心 .兼敏 .悲鷹)

認預の;且 35 -I-一一′~'~′～'～J～'~′J-I-IN′~′一J~■~'~ 一̀′~'- ~̀ー～'~'一 一一一′机 ~′~r'ー′一′1!【幸甘ZJH

I oポ -/卜dよt)よくサ-/力-モすることdできるように.プログラムやO東./トを改良しよう I

｣｣止 こ山 ｣｣ 髪抑 止1 翌 灘 瀞 曇雪空メ.ゝ センサー部分のフ C)クうムを俊昭 を捕んで改良すI.,.i 補 遺.L=Co)雛 ∈)

1匿 ..,≡仰 ･改 良 したプロクラ ムをロボットにタウンE]-ドさtL動作確EBをgる中で.タ ッチセンサー等 の取り付 け位石の的確さを守it2

求 1 伊I::..,L ..至 ､,可- し｣ . さセ､状況に応 して改良単 一 させる.･コー トI=て､ 2対 2の稚i -- 冨悪意芳f3LJも言語冨篭ら. (鮒ふ .意欲 ,法度)くま8iil .lJ析)
･2対 2のft智汝合を行う中で､今はの改良のポイントをつかもことができたか.

ま 10 ･指かた付け. ･プロク ラムのt,S_符方法の玲Wを さ セ ､ ･ 曽暫b- ド (沖敷.Ⅰ&*マ)

コンビユーJBを終了さt!る. (ほ喝)
･半管わ-卜にまとq)杏. ･l た 具を の!肋に退 ･ 巨 . こ 口 ラ U)と 杏. 保 存 を適切に行う こと
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付 録 2

｢ステージ4｣(自律型サッカーロボットの製作)指導案 (指導目標と展開例)

(1)目 標

①ロボットがよりよくサッカーをすることができるように､グループで協力してプログラムを

意欲的に改良することができる｡ (関心 ･意欲 ･態度)

②ロボットがよりよくサッカーをするための動作 (赤外線ボールの追尾､タッチセンサーのプ

ログラム)を改良することができる｡ (工夫創造､技能､知識 ･理解)

(2)展 開

汁は83Gt31 学習活勅.生徒O)活動 牧 師の活動 .柑法上の曾意ゑ 液 相 許億g)朝.最

は戟の1e# 5 '妻瀧 雪空 ..- -/き.板.藤 一■議 岳′,聖上 碧雲蔓雪鷺 至芸挙措 鼻若妻 . U :gAP奈 良のポイン ト ･生徒作品 (負(鮒心.意欲 .法度)級恕す.yわーロボットの-中り t,_ロ釦 .I_兼折)･一例を見ながら.自分等写芳ヱ左95童;)=遠島改良0)ポイン トをつかむことができたか.

謙軸LrIi且求 35 rl'5t～′蒜柵芦伽l仰′鰍 恥 伸一叫′仰ノ~′榊◆一′伽′~′伽′~棚 ■桝■ーJ～'- +帆 -+i

､ サ JLt c)求 ./トがよ(}よくサ グカーをすることUでせるように.プo グ ラ ムや 0 承 .Jト屯改良しよう 蔓

･学習諾頚を韓iBする.･学習はgiiに取 りを且む.!.- . .I;I三 三 3､､認 室~'㌔ ･自分のロボットの改 良 のポイントをほ腰さセ ､ 何人かに発轟きt!る. ･ コンピュータ･コー ト･,#外は ,ポール く矧ふ .忠敬 .売.糞便)く知鼓 .理解)'関 空冒奈義去電話隻ながら､自分のロボットの改良ポイントを明指には#することができたか.く工夫創造きり貴蛇)(ま8蓋1.は解)'喜美怠る写絹 書と芸改良を行 うことができたか.(光 センサー部分 .令ッチセンサー欝分のプロクラムを栓昭を滅んで改良 しているか)く限心 .意欲 .運度)(邦討,甥解)･2如2の相野談合を汚う中で､今寺麦の改良のポイントをつかむことができたか.

Lj出 し ｣野 手 .てi闇 窪 ､｢､′.堅 ∴ 擁 要望黒 雲センサ-部分のフC1'}うムを松脂を滞んで改良す'二号 う歯 i=冴q)緋 %..良)

i ･改良 したプロクラ ムをロボ ットにタウンロー ドさt!､動作確認をする中 で.タ ッチセンサ-革 の取 りと巌 .実写警 警≡≡警≡【甜_慧 罵声葉芽t.3L;毎号誤晋等

i 10 ･指がたMl). ･プロクラムのt,Sy巧方法 の 筒nf)を さ 七､ ･草 野 カ ー ド く約数 .は *7)

コンピュ ータを終了さt!る. (!莞#1蔓)

･学習カー ドにまとS)る. ･ー た 具を の Rに,退 ., ･ ー た 口 フ のと る. 保存 を適切に行 う こと
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