
                   卒業研究   の基礎・基本 

 

１．細目数 

 分 類 Ａ Ｂ Ｃ 細目数計 

研究の立案 １ １ １ ３

研究の遂行 ３ ３  ６

論文の作成 ２ ２  ４

５年生 

（１０単位） 

プレゼンテーション ３ ２  ５

細目数計 ９ ８ １ １８

 

２．分類とそれらの内容                                １／２ 

分 類 項 目 細 目 理解すべき内容 区分

研究テーマ選定 研究の目的・意義   A 

情報収集 文献検索法、関連論文の収集法   B 

 

研究の立案 

輪講（輪読） 専門用語、専門英語の用法及び読解   C 

研究手法 実験装置・計算ソフトの作成及び操作   A 

計画性・継続性 研究計画線表の作成及び進捗状況の把握   A 

自主性 ＴＰＯに応じた何をなすべきかの理解   B 

問題解決能力 問題点の把握及び解決方法の提示・実行   A 

創意工夫 利用可能な機器・ソフト等の想定外の活用   B 

 

研究の遂行 

協調性 研究分担者との連携   A 

論文の構成 目的、結果、結論を通しての整合性   A 

論文要約 簡潔かつ必要十分な記述   B 

文章力 日本語の正しい用法、論理的記述   A 

論文の作成 

論文中の図表 必要かつ効果的図表の表現   B 

予稿集 指定ページ数での必要十分な記述   A 

発表手法 ＯＨＰ、パワーポイント等の効果的使用   A 

表現力 聴衆への分かりやすい説明   B 

質疑応答 質問内容の把握及び明確な回答   B 

卒業研究 

 

プレゼンテーシ

ョン 

卒業研究発表 発表指定要領の遵守   A 

 



  応用数学Ⅲ   の基礎・基本 

 

１．細目数 

 

２．分類とそれらの内容 

            １／２ 

  分 類    項 目   細 目 理解すべき内容 区分 

基本ベクトル ３次元空間のベクトル表示法について理解

する。 

Ａ 

内積・外積 ベクトルの内積、外積の計算ができる。 
Ａ 

ベクトル関数 ベクトル関数の微分、積分ができる。 
Ａ 

曲線 

 

接線ベクトル、法線ベクトル、曲線の長さ

を計算できる。 
Ａ 

空間のベク

トル 

曲面 ベクトル関数の偏微分、法線ベクトル、曲

面の面積を計算できる。 
Ａ 

スカラー場・ベ

クトル場 

スカラー場、ベクトル場の定義について理

解できる。 
Ａ 

ハミルトン演

算子 

ハミルトン演算子について理解する。 

 
Ａ 

勾配 

 

ベクトルの勾配（grad）について理解し、

計算ができる。 
Ａ 

発散 

 

ベクトルの発散（div）について理解し、計

算ができる。 
Ａ 

ベクトルの

微分 

回転 

 

ベクトルの回転（rot）について理解し、計

算できる。 
Ｂ 

線積分 線積分の定義について理解し、計算できる。 Ａ 

グリーンの定

理 

グリーンの定理について理解し、計算でき

る。 
Ｂ 

面積分 面積分の定義について理解し、計算できる。
Ａ 

ベクトル解析 

ベクトルの

積分 

発散定理 ガウスの発散定理について理解し、計算で

きる。 
Ａ 

 分  類 Ａ Ｂ Ｃ   細目数計 

ベクトル解析 １４ ４ ０ １８ 

数値解析 ７ １ ０ ８ 

５年生（１単位） 

フーリエ変換 ３ ２ ０ ５ 

細 目 数 計 ２４ ７ ０ ３１ 



  分 類    項 目   細 目 理解すべき内容 区分 

アンペア周回

積分の法則 

アンペア周回積分則をストークスの定理を

用いて表現し、計算できる。 
Ｂ 

ベクトルの

積分 

ストークスの

定理 

ストークスの定理について理解し、計算で

きる。 
Ｂ 

電位と電界 電位と電界の関係をベクトルの勾配を用い

て計算できる。 
Ａ 

ベクトル解析

（続き） 

電磁気応用 

ガウスの定理 電磁気学で学んだガウスの定理をガウスの

発散定理で表現し、計算できる。 
Ａ 

 

 

            １／２ 

固有値と固有

ベクトル 

固有値と固有ベクトルの定義式が理解でき

る 
Ａ 

固有値 固有値の有用性を理解し、計算ができる。 Ａ 

固有ベクトル 固有ベクトルが計算できる Ｂ 

べき乗法 べき乗法のアルゴリズムについて理解し、

絶対値が最大の固有値とその固有ベクトル

が計算できる。 

Ａ 

固有値問題 

の数値解析 

ヤコービ法 ヤコービ法の計算アルゴリズムについて理

解し、固有値が計算できる 
 Ａ 

オイラー法 オイラー法について理解し、数値計算がで

きる 
Ａ 

ルンゲクッタ

法 

ルンゲクッタ法（２次・４次）について理

解し、数値計算ができる 
Ａ 

数値解析 

微分方程式

の数値解析 

２階常微分方

程式の数値解

法 

２次遅れ系についてステップ応答が値計算

できる。 Ａ 

周期信号とフ

ーリエ係数 

周期信号とフーリエ級数展開式との関係が

理解できる 
Ａ 

周波数スペク

トル 

周波数スペクトルが理解できる 
Ａ 

フーリエ級

数 

複素フーリエ

係数 

フーリエ級数展開式の係数を複素数に拡張

した表示形式が理解できる 
Ｂ 

フーリエ変換 フーリエ変換、逆変換の定義式が理解でき

る 
Ａ 

フーリエ変換 

フーリエ変

換 

波形と周波数

スペクトル 

波形と周波数スペクトルの対象性が理解で

きる 
Ｂ 

 



 

制御機器の基礎・基本 

 

 

１．基礎・基本の項目数 

 分野 Ａ Ｂ Ｃ 項目数計 

電動機 12 7 0 19 

パワーエレクトロ

ニクス 
9 5 0 

14 
 

５学年 
(２単位) 

その他アクチュエ

ータ 
1 5 0 6 

項目数計 22 17 0 39 



２．項目とそれらの内容 

1/2 

 
 
 

分 野 分 類 項 目 理解すべき内容 区分 

動作原理 フレミング左手則による電磁力で回転 A 

構造 界磁、電機子、ブラシ、整流子 A 

等価回路 

 

電機子、界磁の等価回路 
速度、トルク 

A 

特性 

 

無負荷特性、負荷特性、損失 A 

制御法 端子電圧制御法、界磁制御法、電機子制

御法 
B 

直流電動機 

 

種類 

 

他励、分巻き、直巻き、複巻き、永久磁

石型 
B 

動作原理 

 

電磁誘導作用とフレミング左手則、回転

磁界、同期速度、すべり、極対数 
A 

構造 かご形回転子、巻線形回転子、スリップ

リング 
A 

等価回路 変圧器等価回路、二次側を一次側に変換

した等価回路、トルク、出力 
A 

特性 始動特性、すべりと電流、トルク、損失 A 

誘導電動機 

制御法 一次電圧制御法、極数切換法、周波数制

御法 
B 

動作原理 

 

同期速度で回転、回転電機子形と回転界

磁形 
A 

構造 突極形と円筒形、永久磁石形、位置検出

器 
B 

等価回路 R-L-E 回路、トルク 

 
B 

特性 トルク、内部相差角、脱調 

 
A 

同期電動機 

 

制御法 

 

ベクトル制御 B 

ステッピング

モータ 
オープンループ制御 
動作原理、制御法 

A 

リニアモータ

モータ 
直線運動 
動作原理、制御法 

A 

電動機 

その他の電動

機 

 

ユニバーサル

モータ 
交直両用 
動作原理、制御法 

B 



2/2 
 

 

分 野 分 類 項 目 理解すべき内容 区分 

整流素子 ダイオード 
構造、特性、用途 

B 

スイッチング

素子① 
サイリスタ、オンのみ制御可能 
構造、特性、用途 

A 

半導体電力素

子 

スイッチング

素子② 
GTO、BPT、MOSFET、IGBT、オン

オフ制御可、構造、特性、用途 
A 

整流方式 半波整流、全波整流 

 
A 

回路構成 ブリッジ回路、平滑リアクトル、 

 
A 

整流回路 
(AC→DC)  

制御法 制御角による直流電圧制御 

 
B 

回路構成 全波整流回路２つの逆並列 

 
B サイクロコン

バータ 
(AC→AC) 制御法 交流波形を直接組み合わせる 

変換周波数は電源より低い 
B 

電圧変換方式 降圧チョッパ、昇圧チョッパ A 

回路構成 スイッチング素子、フリーホイールダ

イオード 
A 

チョッパ回路 
(DC→DC) 

制御法 平均値制御、デューティー比 

 
A 

変換方式 電圧形、電流形 

 
A 

回路構成 スイッチング素子のブリッジ構成 

 
A 

パワーエレク

トロニクス 

 

インバータ 
(DC→AC) 

制御法 電源電圧制御法、PWM 制御法 
三角波－正弦波比較方式 

B 

油空圧シリン

ダ 
構成，動作原理，分類，制御弁，出力 B 

 

揺動アクチュ

エータ 
ベーン形，ピストン形，動作原理 B 

油空圧アクチ

ュエータ 

 

油空圧モータ ベーン形，ピストン形，動作原理 B 

ソレノイド ソレノイド 構成，動作原理，分類 A 

超音波モータ 超音波モータ 動作原理 B 

その他アクチ

ュエータ 

圧電アクチュ

エータ 
圧電アクチュ

エータ 
動作原理 B 

 



  制御工学Ⅱ   の基礎・基本 

 

１．細目数 

 

 

２．分類とそれらの内容 

            １／２ 

 

  分 類    項 目   細 目      理解すべき内容 区分 

ＰＩＤ制御と

は 

制御誤差に対して比例、積分、微分的操作

を加えて操作量とする制御法で、プロセス

制御では汎用調節計等が用いられる。 

Ａ 

限界感度法 限界感度法を用いてPID制御の各パラメー

タを設定できる 

Ａ 

線形フィード

バック制御系 

ＰＩＤ制御 

制御対象の特

性からパラメ

ータを設定 

制御対象の特性(ステップ応答)からPID制

御の各パラメータを設定する。 

Ａ 

サンプリング

信号 

信号f(t)をサンプリングした信号f*(t)＝







0

)()(
n

nTtnTf  を導出できる 

Ａ サンプリン

グ定理 

サンプリング

定理 

サンプリング周波数は信号に含まれる最高

周波数の2倍以上の周波数でなければなら

ないことを説明できる。 

Ａ 

Z変換 

 






0

)()(
n

nznTfZF により基本関数をZ変

換できる。 

Ａ 

サンプル値制

御系 

 

 

Ｚ変換 

逆Z変換 1Z に関して級数展開することで逆Z変換が

できる。 

Ｂ 

 

 分  類 Ａ Ｂ Ｃ   細目数計 

５年生（１単位） 線形フィードバック制御系   ３   ０   ０    ３ 

 サンプル値制御系   ７   １   ０    ８ 

 非線形制御系     ３   ２   １      ６ 

細 目 数 計  １３   ３   １   １７ 



           

２／２ 

  分 類    項 目   細 目      理解すべき内容 区分 

パルス伝達関

数とは 

伝達関数G(S)をZ変換したものをパルス伝

達関数という 

Ａ パルス伝達

関数 

パルス伝達関

数の結合 

 

各種サンプル値制御系について出力信号C

(S)、C*(S)、C(Z)が算出できる。 

Ａ 

サンプル値制

御系の安定条

件 

パルス伝達関数のすべての極が単位円の内

部にある、即ち上記極をZとすると|Z|<１で

あることが説明できる。 

Ａ 

サンプル値制

御系（続き） 

 

安定条件 

 

安定判別 パルス伝達関数を元に安定判別ができる Ａ 

非線形要素 非線形要素 理想リレー、バックラッシュなどの非線形

特性を理解する。 

Ａ 

微分方程式の

導出 

ブロック線図から、誤差信号と入力信号間

の関係を表す微分方程式 0 bxxax  を

導出できる。 

Ａ 

等傾斜線法 微分方程式から等傾斜線の方程式を導出で

きる。 

Ａ 

特異点 0 xy  、 0x から特異点を算出できる。 Ｂ 

状態面解析 

特異点近傍の

位相面 

特異点近傍の位相面形状を導出できる。 Ｂ 

非線形制御系 

リミットサ

イクル 

リミットサイ

クル 

リミットサイクル（ある安定な振動状態に

推移する現象）を説明できる。 

Ｃ 

 

 

 

 

 



生産システム   の基礎・基本 

 

１．細目数 

   分類    Ａ   Ｂ   Ｃ   細目数計 

  ５学年 

 (１単位) 

生産システム   １１ 

 

   ７ 

 

   ３ 

 

    ２１ 

 

       細目数計   １１    ７    ３     ２１ 

 

２．分類とそれらの内容 

１／１ 

  分 類    項 目    細 目       理解すべき内容     区分

生産システムの定義  生産とシステムの定義について理解できる。  Ａ 

基本構成  生産システムの基本構成を説明できる。  Ａ 

生産システム

とは 

 

 

生産形態  生産プロセス、生産方式、生産量と種類、仕事

の処理で生産形態を説明できる。 

 Ｂ 

 

自動化への変遷  技術の高度化と、機器の統合化システム化にお

ける変遷を理解できる。 

 Ａ 

 

トランスファーライ

ンとトランスファー

マシン 

 トランスファーマシンの形式を理解できる。 Ｂ 

 

生産システム

の自動化 

  

ＦＭＳとＦＭＣ  ＦＭＳとＦＭＣを構成する要素と機能を理解

できる。 

 Ａ 

 

基本的な概念  ＦＡとＣＩＭの概念を理解できる。  Ａ ＦＡとＣＩＭ 

   ＦＡ・ＣＩＭ  ＦＡとＣＩＭを構成する要素と機能を説明で

きる。 

 Ｂ 

ソフトウェアの役割  ソフトウェアの特徴と要素技術を理解できる。  Ａ 

ＣＡＤとの結合の必

要性 

 ＣＡＤとＣＡＭの結合の必要性を説明できる。  Ａ 

現状のＣＡＤシステ

ム  

 ＣＡＤシステムの問題点を把握できる。  Ｂ 

ＣＡＤと 

ＣＡＭ 

 

 

ＣＡＭの必要とする

情報 

 形状データとそれ以外のデータについて説明

できる。 

 Ａ 

 

工程設計の役割と処

理内容 

 工程設計の概念と処理の流れを理解できる。 

 

 Ａ 

 

自動工程システム  自動工程設計の概念を理解できる。  Ｃ 

工程設計と作

業設計 

  

 

 

作業設計の位置づけ

と対象 

 作業設計の概念を理解でき、その利用例を計算

できる。 

 Ａ 

組立システム 組立システム  組立システムの概念を理解できる。  Ｂ 

 アナログとディジタル測定システムの構成及

びデータ処理の自動化を理解できる。 

 Ａ 

 

検査 

 

データ処理の自動化 

自動化と省力化 

 機械部品の生産工程例を理解できる。  Ｃ 

スケジュリン

グ 

フローショップ  ２機械フローショップスケジュリングを理解

し、計算できる。 

 Ｂ 

 

シミュレーシ

ョン 

離散型  離散型シミュレーションの例を計算できる。  Ｂ 

 

生産 

システム 

課題研究 課題発表 生産システムに関する論文等の調査研究を調査

できる。 

Ｃ 

 



 ロボット工学基礎   の基礎・基本 

１．細目数 

 

２．分類とそれらの内容 

            １／２ 

  分 類    項 目   細 目 理解すべき内容 区分 

電磁アクチュ

エータ 

電磁アクチュエータである直流モータ、同期

モータ、ブラシレスモータ、誘導モータ、ス

テッピングモータ、ダイレクトドライブ用高

トルクモータの特徴を理解できる。 

Ａ 

リニア電磁ア

クチュエータ

リニア電磁アクチュエータの特徴を理解で

きる。 

Ａ 

油圧・空気圧

アクチュエー

タ 

油圧によるシリンダ、歯車モータ、ベーンモ

ータ等の特徴を理解できる。 

空気圧によるシリンダ、モータアクチュエー

タ等の特徴を理解できる。 

Ａ 

ロ ボ ッ ト

用 ア ク チ

ュエータ 

これからのア

クチュエータ

圧電アクチュエータ、超音波アクチュエータ

形状記憶合金アクチュエータ等の特徴を理

解できる。 

Ｃ 

生体センサと

ロボットのセ

ンサ 

生体センサとロボットセンサについて理解

できる。センサの測定原理、性能について理

解できる。 

Ａ 

ロボットに必

要な基本的セ

ンサ 

回転角度センサ（ロータリーエンコーダ、

レゾルバ、ポテンショメータ等）を理解で

きる。 

Ａ 

アクチュエー

タとセンサ 

ロ ボ ッ ト

用センサ 

ロボットの機

能を高めるセ

ンサ 

力のセンサ、姿勢のセンサ、視覚センサ、聴

覚センサを理解できる。特に、ひずみゲージ

について、温度補償等の仕組みを理解でき

る。 

Ｂ 

ロボット制御

用モータ 

ロボットの制御に用いるモータの基本的

性能を理解できる。 

Ａ 制御方法 電 磁 モ ー

タの制御 

 速度の制御 モータの速度とトルクの関係について理

解できる。特に、モータのカタログから、

実際のモータの速度とトルクの関係式を

導くことができる。 

Ａ 

 分  類 Ａ Ｂ Ｃ   細目数計 

アクチュエータとセンサ   ５   １   １    ７ ５年生（１単位） 

制御方法   ７   ２   １   １０ 

細 目 数 計  １２   ３   ２   １７ 



 

 

                                  ２／２ 

  分 類    項 目   細 目      理解すべき内容 区分 

 正確な制御法 力、速度、位置の正確な制御方法を理解で

きる。 

Ａ 

ロボットの指

先の位置決め

問題 

ロボットの位置決め機構を理解し、設計仕

様をもとに、制御の必要なモータ、ドライ

バ等を選定できる。 

Ａ 

直流モータの

伝達関数 

直流モータの等価回路とブロック図を理解

し、電圧入力に対する速度応答が理解でき

る。 

Ａ 

位置制御と速

度制御 

位置制御と速度制御の手順について理解で

きる。また、実験により伝達関数を同定す

る方法を理解できる。 

Ｂ 

機械システ

ムの制御 

ＰＩＤ制御に

よる特性改善 

速度制御系のブロック図の開ループ伝達関

数から、安定性についてＰＩＤ補償を理解

できる。 

Ｃ 

ロボットのバ

ランス制御 

ロボットのバランス制御について、２足歩

行ロボットのモデルを理解できる。 

Ａ 

Ｐ制御 ２足歩行ロボットの姿勢制御をＰ制御する

場合に、残留偏差が生じることを理論的に

理解できる。 

Ａ 

制御方法（つ

づき） 

ＰＩ制御の

例 

ＰＩ制御 ＰＩ制御をおこなうことにより、残留偏差

を無くせることを理論的に理解できる。 

Ｂ 

 



 

 環境工学 の基礎・基本 

 

 

１．細目数 
 

   分 類    Ａ Ｂ Ｃ 細目数計 
環境概論     ６     ３     ０      ９  

５年生（１単位） 
 

境問題の現状
と対策技術 

    ９ 
 

    ７ 
 

    ４ 
 

    ２０ 
 

       細 目 数 計    １５    １０     ４     ２９ 
 
 

２．分類とそれらの内容 
 

                                                                                   １／２ 
   分 類    項 目      細 目         理解すべき内容 区分

序論 
 

開発と環境との間のバランスの問
題が重要であること 

Ａ 
 

 
 
環境問題 
 

工業と環境 
 

生産技術と環境制御技術が同じ次
元であること 

Ｂ 
 

地球温暖化 
 

ＣＯ２などの温室効果ガスによる温
暖化のメカニズム、温暖化防止策 

Ａ 
 

酸性雨 
 

国内外の酸性雨の被害状況、酸性雨
のメカニズム、酸性化の防止策 

Ａ 
 

 
 
地球環境 
 
 
 
 

 
オゾン層の破壊 
 

オゾンホール、オゾン層破壊のメカ
ニズム、オゾン層保護策（代替フロ
ン） 

 
Ａ 

 
公害の定義 
 

公害対策基本法によるはじめての
定義 

Ａ 
 

公害の分類 
 

物質公害と感覚公害、事業活動に伴
う公害と製品使用により発生する
公害 

 
Ａ 

 
わが国における 
公害 

歴史、事例 
（足尾銅山鉱毒事件、水俣湾におけ
る有機水銀事件（水俣病）） 

 
Ｂ 

 

 
 
 
 
 環境概論 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
環境と公害 
 
 
 
 
 
 
 

環境アセスメント
 

諸外国の事例、わが国の環境影響評
価法が成立するまでの歴史 

Ｂ 
 

概説 水質汚濁の概要 Ａ 
汚水 汚水の分類、汚濁物の分類 

有機物の指標（ＢＯＤなど） 
Ａ 

水質汚濁の機構と
防止 

蓄積・濃縮作用、富栄養化、熱汚染
水の環境基準、汚濁防止対策 

Ｂ 
 

汚水処理体系 
 

下水道、浄化槽（単独、合併処理）
し尿処理施設、農地還元、海洋投棄

Ａ 
 

微生物処理法 
 

好気性処理、嫌気性処理、活性汚泥
法生物膜法（回転円板法など） 

Ａ 
 

 
 
 
環境問題の
現状と対策
技術 
 

 
水質汚濁 
 

水質有害物質 
 

排水基準有害物質、難溶性塩による
重金属の処理法、溶解度積 

Ｂ 
 

                                  
 
 



２／２ 
  分 類   項 目     細 目         理解すべき内容 区分

概説 大気汚染の概要と汚染物質 Ａ 
大気汚染有害物質 大気汚染物質の拡散、硫黄酸化物 

（ＳＯｘ）、窒素酸化物（ＮＯｘ）
Ａ 

 
有害物質の処理 
技術 

処理法と装置、脱硫・脱硝 
 

Ａ 
 

悪臭 悪臭物質、悪臭防止技術 Ｂ 

 
 
 
大気汚染 
 
 
 
 

ばいじんと粉じん
 

ばいじん・粉じんの性状、 
集塵処理（サイクロンなど） 

Ａ 
 

概説 
 

土壌汚染物質、発生事例（神通川流
域のカドミウムによる汚染など） 

Ｂ 
 

 
 
土壌汚染 
 
 

土壌汚染の対策 土壌汚染の防止 
（集水暗きょなど）、汚染した土壌
に対する対策(排土客土) 

 
Ｃ 
 

概説     
 

廃棄物の分類 
（一般及び産業廃棄物）廃棄物の処
分対策(ゼロエミッション) 

 
Ａ 

 
廃棄物の性状 一般廃棄物及び産業廃棄物の性状 Ｃ 

 
 
廃棄物 
 

廃棄物の処理・ 
処分 

一般廃棄物及び産業廃棄物の処理
・処分、最終処分、回収、再利用 

Ｂ 
 

概説 
 

騒音公害の特徴、騒音の大きさ、 
騒音の影響、許容値 

Ｂ 
 

 
 
 騒音 
 
 

防止技術 
 

防止計画、目標値、音源対策、消音
器遮音対策、塀・つい立てによる対
策 

 
Ｃ 

 
概説 
 

公害振動の特徴、振動と感覚、振動
レベル、振動の影響、許容量 

Ｂ 
 

 
 
 
 
環境問題の
現状と対策
技術 
（つづき） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
公害振動 
 防止技術 

 
防止計画、発生源対策、弾性支持に
よる対策、動吸振器による対策 

Ｃ 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 
 
 
 

                   真空工学   の基礎・基本  

 
 
 
 
 
 
１．基礎・基本の項目数 
                                                                              

   分野 Ａ Ｂ Ｃ 項目数計 
５年生（１単位） 真空工学  ６  ６  ３  １５  

 
 
 
 
２．項目区分とその定義 
                                                                              

 項目区分                   定    義 
  最優先で学力の定着を図る基礎・基本の中核部で、原則的に全受講 
    Ａ 生の100％理解を目指す。この部分は隣接教科や専門学科の要望を十 
 分踏まえた内容とする。 
  本校教育に必要ではあるが、学生の理解度や時間的制約により、あ 
    Ｂ る程度の割愛はやむを得ないとする部分である。その内容はＡと同様 
 に隣接教科や専門学科との調整が必要となる。 
  学問体系上必要で、上のＡ，Ｂを補完する部分に相当する。この領 
    Ｃ 域は教科担当者の専門家としての見識に依存する。 
  

 
 



２．項目とそれらの内容 
             

          
  分 野    分 類   項 目      理解すべき内容 区分 

真空とは 
真空技術の歴史、真空の基礎的 

概念  
Ａ 

真空の基本
真空排気の

理論 
真空を作り出すための理論と実際 Ａ 

真空ポンプ 真空を作るポンプの基礎 Ｂ 

真空を作る 真空ポンプ

の組立 

ポンプの組立、性能確認による 

ポンプの構造と原理理解（実習） 
Ｃ 

真空測定 真空測定 
真空測定器の種類、測定方法、 

原理の習得 
Ｂ 

真空薄膜と

装置 

真空薄膜の利用 

薄膜を作る真空装置の特徴 
Ａ 

真空技術の

未来 

最先端の真空技術と今後の発展の

ための技術開発を理解 
Ｂ 真空装置 

 

真空を作り

利用する 

簡単な真空装置を使用し真空 

排気、圧力測定、真空の利用を 

体験する。（実習） 

Ｃ 

食品工業と

真空 

食品や医薬品に活用された乾燥や 

蒸留等の真空技術の現状と効果 
Ｂ 

材料と真空

金属材料を中心に脱ガス、溶解、

熱処理等に利用された真空技術の 

現状と効果 

Ｂ 

材料と表面

分析 

真空を利用した表面分析で何が 

わかるか、分析上の留意点 
Ｃ 

真空の応用

半導体材料
21世紀究極のメモリといわれる 

FeRAMの原理、応用 
Ｂ 

真空工学 

演習 
真空に関する基礎的な演習 Ａ 

まとめ 
真空技術の

まとめ 
真空技術のまとめ Ａ 

 

真空工学 

中間試験 中間試験 
真空とは～真空測定までの理解

度の確認 
Ａ 

 



 品質管理 の基礎・基本 
 

１．細目数 

 分 類 Ａ Ｂ Ｃ 細目数計 

５学年 

（１単位） 
品質管理 ９ ３ ２ １４ 

細 目 数 計 ９ ３ ２ １４ 

 

２．分類とそれらの内容 

１／１ 

分 類 項 目 細 目 理解すべき内容 区分

科学的管理法 近代的な工場管理の歴史的背景を理解し説明できる。 Ａ 工業経営の基礎 

企業における組織 企業における組織の在り方を理解し説明できる。 Ｂ 

生産管理 生産管理に含まれる機能を理解し説明できる。 Ａ 

工程管理 より効率的に製品を作るための手法を理解し応用でき

る。 

Ａ 

工程分析 工程を可視化し、ムダを除去する手法を理解し応用でき

る。 

Ａ 

生産管理の基本

と手法 

ＯＲ ＯＲ（ｵﾍﾟﾚｰｼｮﾝｽﾞﾘｻｰﾁ）のＰＥＲＴ手法を理解し応用で

きる。 

Ｂ 

ＩＳＯ 

９０００ 

ＩＳＯ 

９０００ 

品質管理に関する国際規格ISO9000ｼﾘｰｽﾞを理解し説明

できる。 

Ｃ 

測定値（ﾃﾞｰﾀ） 計量値と計数値について理解し説明できる。 Ａ 品質管理の基本 

母集団とサンプル 母集団とサンプルの関係を理解し説明できる。 Ａ 

ヒストグラム ﾋｽﾄｸﾞﾗﾑの作り方、及び例題・演習を理解し応用できる。 Ａ 

管理図 管理図の種類、例題、演習を理解し応用できる。 Ａ 

パレート図 ﾊﾟﾚｰﾄ図の例題、演習を理解し応用できる。 Ａ 

推定、検定 推定、検定の例題を理解し説明できる。 Ｂ 

品質管理 

品質管理手法 

実験計画法、検査に

ついて 

実験計画法の概要、検査の種類を理解し説明できる。 Ｃ 

 



  ネットワーク概論   の基礎・基本 

 

１．細目数 

 

２．分類とそれらの内容 

１／１ 

  分 類    項 目   細 目 理解すべき内容 区分

ネットワー

クの歴史 

ネットワークの

歴史 

ネットワークの歴史について理解する。 A 

TCP/IP階層モデ

ル 

TCP/IP階層モデルを採用することによっ

て生まれる利点を理解することが出来る。

A 

物理層 物理層として一般的に使われている技術

を理解することが出来る。 

B 

データリンク層 データリンク層として一般的に使われて

いる技術を理解することが出来る。 

B 

ネットワーク層 ネットワーク層として一般的に使われて

いる技術を理解することが出来る。 

B 

トランスポート

層 

トランスポート層として一般的に使われ

ている技術を理解することが出来る。 

C 

TCP/IP階層

モデル 

アプリケーショ

ン層 

アプリケーション層として一般的に使わ

れている技術を理解することが出来る。 

B 

アナログとデジ

タル 

アナログとデジタルの違いを理解し、その

長所と短所が理解出来る。 

A 

変調復調 変調復調の概念と代表的な方式を理解で

きる。 

B 

変調復調 

多重化 多重化の概念と代表的な方式を理解でき

る。 

B 

符号化 代表的な符号化方式を理解することが出

来る。 

B 

ネットワーク

概論 

符号と暗号 

暗号化 代表的な暗号化方式を理解することが出

来る。 

B 

 

 

 分  類 A B C 細目数計 

5年生（1単位） ネットワーク概論 3 8 1 12 

細 目 数 計 3 8 1 12 



  電子計算機   の基礎・基本 

１．細目数 

 

２．分類とそれらの内容 

            １／２ 

  分 類    項 目   細 目 理解すべき内容 区分 

コンピュータ

の進歩 

コンピュータの歴史やデバイス技術の進

歩を理解する。 

Ａ 

コンピュータ

アーキテクチ

ュア 

コンピュータアーキテクチュアの定義と

概念を理解する。 

Ａ 

コンピュータ

の基本構造 

プロセッサアーキテクチュア、メモリアー

キテクチュア、入出力アーキテクチュアの

基本的な構造を理解する。 

Ａ 

コンピュータ

の概要 

コ ン ピ ュ

ー タ シ ス

テ ム の 概

要 

コンピュータ

の性能 

性能の評価尺度の定義と評価方法につい

て理解する。 

Ａ 

命令形式とア

ドレッシング

機械語命令の形式を理解する。 

命令からメモリアドレスを指定するアド

レッシングについて理解する。 

Ａ 

命令セット 命令セットの例を理解する。 Ａ 

命 令 セ ッ

ト ア ー キ

テ ク チ ュ

ア 

命令セットの

設計指針 

命令セットのアーキテクチュアをソフト

ウエア面とハードウエア面から考える場

合の設計指針を理解する。 

Ｂ 

メモリの種類 速度と記憶容量の関係、揮発性、不揮発性、

ランダムアクセス性、SRAM、DRAMを理解す

る。 

Ａ 

記憶階層 参照の局所性を利用した記憶階層につい

て理解する。 

Ａ 

キャッシュ 参照の局所性を利用した主記憶のアクセ

スを高速化する技術であることを理解す

る。 

Ａ 

アーキテクチ

ュア 

メ モ リ ー

ア ー キ テ

クチュア 

 

仮想記憶 仮想記憶の概念と特徴を理解する。また、

キャッシュとの類似点、相違点を理解す

る。 

Ａ 

 分  類 Ａ Ｂ Ｃ   細目数計 

５年生（２単位） コンピュータの概要   ４   ０   ０    ４ 

 アーキテクチュア  １３   ３   ０   １６ 

 並列アーキテクチュア     １   ０   ２      ３ 

細 目 数 計  １８   ３   ２   ２３ 



                                  ２／２ 

  分 類    項 目   細 目      理解すべき内容 区分 

割り込み 割り込みの必要性、割り込みの要因、割り

込み処理の手順について理解する。 

Ａ 

入出力制御 メモリマップドI/O、I/OマップドI/O、プロ

グラム制御方式、DMA制御方式、ポーリング、

割り込み駆動型入出力について理解する。 

Ａ 

バス 同期バス、非同期バス、バスの基本動作、

バスの調停の方式、パソコンの標準バスに

ついて理解する。 

Ａ 

入出力アー

キテクチュ

ア 

入出力機器（ハ

ードディスク

装置） 

ハードディスク装置について、アクセス時

間を計算できるようになる。高速にディス

クにアクセスするためのディスクアレイに

ついて理解する。 

Ａ 

データ形式 情報の単位、データの種類について復習を

行う。 

Ａ 

演算装置 加減乗除算についてのハードウエア、ソフ

トウエアの復習を行う。 

Ａ 

命令制御方式 CPUの基本的な命令制御であるプログラム

内蔵方式と、パイプライン方式についてデ

ータパイプライン、命令パイプラインを理

解する。 

Ａ 

パイプライン

命令制御 

パイプラインの乱れ、命令の追い越し制御

について理解する。 

Ｂ 

アーキテクチ

ュア(つづき) 

プロセッサ

アーキテク

チュア 

高速演算方式 主記憶装置のアクセスの高速化、命令の先

読み、分岐命令の高速処理について理解す

る。 

Ｂ 

並列方式の分

類 

命令パイプライン方式、演算器並列方式、

命令並列処理について理解する。 

Ａ 

命令実行の最

適化 

リザーベーションステーション、リネーミ

ングレジスタ、コンパイラの最適化につい

て理解する。 

Ｃ 

並列アーキテ

クチュア 

命令レベル

並列アーキ

テクチュア 

多重命令の実

行 

投機的命令実行、条件処理命令、マルチス

レッド方式について理解する。 

Ｃ 

 



 

 

 

                   システム工学   の基礎・基本 

 

 

１．細目数 

                                                                              

   分類    Ａ   Ｂ   Ｃ 細目数計

 ５学年 システムとシステム工学 １   １   ０   ２ 

 システムの計画と評価   ６   １   ０   ７ 

 (２単位) データの統計的解析   ４   ３   ２   ９ 

 モデリングとシミュレーション   ２   ２   ３   ７ 

最適化手法   ２   ３   ３   ８  

信頼性   ７   ３   １  １１ 

       細目数計   ２２  １３   ９  ４４ 

 

 

２．分類とそれらの内容 

                                                                  １／ ３  

  分 類    項 目   細 目 理解すべき内容 区分

システム工

学とは 

対象となるシステムの構成要素、組織構造、情

報の流れ、制御機構などを分析し、設計する技

術 

Ａ シ ス テ ム

と シ ス テ

ム工学 

システム工

学 

システム開

発の過程 

問題の設定・目的の選択・システム合成・シス

テム解析・システムの選択・実行計画 

Ｂ 

価値換算係数を用いて現価と終価の変換がで

きる。 

Ａ 価値換算係

数 

価値換算係数を用いて年金や返済額等の算出

が出来る。 

Ａ 

経済性評価

規範 

価値換算係数を用いて正味現価、正味現価指数

等を計算できる 

Ｂ 

システムの

経済性評価

平均年間費

用 

価値換算係数を用いて必要運賃等の算出が出

来る 

Ａ 

システムの

総合評価 

総合評価 評価項目を iX 、重みを i として ii X 等で総

合評価ができる 

Ａ 

作業の相互関係をアローダイヤグラムで表す

ことが出来る 

Ａ 

シ ス テ ム

の 計 画 と

評価 

ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄ・

スケジュー

リング 

PERT 

アローダイヤグラムからクリティカルパスが

求められる。 

Ａ 

統計データ

の処理 

統計値 平均値、モード、メジアン、分散、標準偏差、

確率密度関数、確率分布関数などがわかる。 

Ａ 

確率分布 代表的な確率分布の母数を平均、分散から算出

できる 

Ｂ 

正規分布 P(ａ≦ｘ≦ｂ)の確率を正規分布表を基に算出

できる 

Ａ 

デ ー タ の

統 計 的 解

析 確率分布 

2 検定 帰無仮説を設定し、 2 適応度検定ができる Ｃ 
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  分 野  分 類   項 目      理解すべき内容 区分

相関係数と散布図との関係がわかる Ａ 相関係数 

データ(x,y)から相関係数が算出できる Ａ 

回帰直線 回帰直線の方程式が導出できる Ｂ 

重線形回帰

分析 
回帰関数 kk xaxaxaay  22110 を求める

ための正規方程式が導出できる。 

Ｃ 

デ ー タ の

統 計 的 解

析（続き） 

回帰分析 

曲線の当て

はめ 

xey  1 等を線形関数 uaav 10  に変換し

て、母数を推定できる。 

Ｂ 

仕掛在庫に

関するｼﾐｭﾚ

ｰｼｮﾝ 

シミュレーションにより、利用率・平均仕掛在

庫・平均滞留個数が算出できる。 

Ｃ 生産加工シ

ステムのモ

デリングﾞ 

仕掛在庫に

関する解析

 

利用率と平均仕掛在庫、平均滞留個数との関係

から、希望の仕掛在庫となる加工能力を算出で

きる。 

Ｂ 

平方最中方 平方最中法により擬似乱数を発生することが

できる 

Ｃ 

乗算合同法 乗算合同法により擬似乱数を発生することが

できる 

Ａ 

度数検定 シミュレーションを用いて度数検定ができる Ｃ 

指数乱数 一様乱数を逆変換法を用いて指数乱数に変換

できる 

Ｂ 

モ デ リ ン

グ と シ ミ

ュ レ ー シ

ョン 

乱数の発生

正規乱数 中心極限定理を用いて一様乱数から正規乱数

を作成できる 

Ａ 

スラッグ変

数 

制約条件式をスラッグ変数を用いて等式制約

に変換できる 

Ａ 線形計画法

シンプレッ

クス法 

シンプレックス法を用いて、ある端点から出発

して最適解を探索できる 

Ｃ 

黄金分割法 本方法（最適解の存在区間を一定割合ｒで減少

させていく方法）を理解し、縮小比ｒがr＝0.

618となることを導ける。 

Ｂ 最適解の探

索法 

最急降下法 本探索方法（点 )(kx からの探索方向を )( )(kxf
にとり、その方向で )(xf を最小にする点を次

の点 )1( kx とする）を理解する。 

Ｃ 

最適経路問

題 

ＡからＺへ向かう経路網について最適経路が

求められる。 

Ａ 

多段計画問

題（１） 
制約条件： Cmmm N  21  

目的関数： Nmmmf 21･ →最大 

となる Nmmm ,,, 21  を求める。 

Ｂ 

多段計画問

題（２） 
制約条件： Cmmm N  21 で下記目的関

数ｆを最大にする Nmmm ,,, 21  を求める。 

)()()( 2211 NN mgmgmgf    

Ｂ 

最 適 化 手

法 

動的計画法

多次元配分

問題 
投資 ix が決まれば収益 )( ii xA と翌年の投資

)( ii xy が決まる系でN年間の収益が最大となる

配分を求める。 

Ｃ 
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  分 野  分 類   項 目      理解すべき内容 区分

信頼度、不

信頼度 

故障の時間推移から信頼度、不信頼度が算出で

きる 

Ａ 

密度関数、

故障率 

故障時間の密度関数、故障率を故障の時間推移

から算出できる。 

Ａ 

信頼性の基

本量 

信頼度と故

障率の関係



t

dtt
etR 0

)(
)(


が導出できる。 

Ｂ 

故障率のパ

ターン 

バスタブ曲線の特徴がわかる Ａ 故障率のパ

ターン 

平均寿命ｔ

 

 

 
  
0 0

)( dtedtttft t 、λ一定の場合、 1 t が

導出できる 

Ｂ 

直列システ

ム 

直列システムについて信頼度、平均寿命が算出

できる 

Ａ システムの

信頼性解析

並列システ

ム 

並列システム、切り替え待機冗長システムにつ

いて信頼度、平均寿命が算出できる 

Ｂ 

基本量 修復率、保全度、修復時間の密度関数間の関係

がわかる。 

Ａ 

平均修復時

間(MTTR) 



0

)( dttmtMTTR ･ 、特に tetM  1)( の場

合、 1 MTTR  が、導出できる。 

Ｃ 

修理可能なシステムで必要な時期にシステム

が稼動している確率であり、信頼度と保全度と

を組み合わせたものである。 

Ａ 

信頼性 

保全性 

アベイラビ

リティー 

アベイラビリティー（A）と平均故障間隔(MTB

F)、平均保全時間(MTTR)との関係（下記）がわ

かる。  A＝MTBF／（MTBF+MTTR） 

Ａ 
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