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あらまし：平成 31 年度から釧路高専において複数分野教員の連携で行われる PBL 型演習（4 年次，複
合融合演習という）の実施が始まった．同演習において筆者らが提案する演習テーマは，今後益々重要
となる IoTを支える技術者育成を目的とし，複数分野の教員で授業チームが構成されることを利用して，
IoT技術における基礎事項を分野横断的に網羅した PBL課題を提供できることが特徴である．本課題は
センサ等の大量の情報（ビッグデータ）を効果的に活用するスキルを身に着けさせることが狙いであり，
過去にはない演習課題といえる．第 1 報では，演習（教育プログラム）の内容とその実施計画を述べ，
また，第 2報では，センサ情報のサーバへの送信と蓄積について仮設サーバを用いて行った検証結果に
ついて述べた．本稿では，既に実施が始まった演習の演習（教育プログラム）内容について教育手法の
観点から述べる． 
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1. はじめに 

釧路工業高等専門学校では，平成 28 年度に施行さ

れた学科改組に伴い平成 31 年度より分野横断的な

共通教育による PBL型演習授業(以降，複合融合演習

と呼ぶ)が4年次通年の必修科目として週 4時間で実

施されることとなっている．筆者らのグループで提

供する実習型教育プログラム（以降，単に「教育プ

ログラム」と呼ぶ）「IoT創発型セルフドライビング

ローバープロジェクト」では，ローバーの設計開発，

仕様検証を通したシステム開発により，これからの

産業で重要な要素となる IoT やロボティクス技術を

習得させることを目指している．このことについて

前 2 報までにおいて，教育プログラムの内容とその

実施計画[1]，および，試作したローバー（使用教材）

の仕様[2]について報告してきた．本稿（第 3 報）で

は，本教育プログラムによって学生に獲得させたい

知識や技術（図 1 参照）について教育方法を含めて

述べる． 

 

2. 教育プログラムの実施内容 

本教育プログラムは図2の様に年間27週で実施予

定であり，技能研修と３段階のシステム開発で構成

される．なお，学生は 4人 1 チームとして 3～4チー

ムに振り分けられる． 
 

 

 
2.1 基本事項の学習 

 図 3 に示す基本事項については技能研修 A,B とし

て学習させる．ここでは 4 テーマの内容（メカトロ

ニクスプログラミング，IoT プログラミング，動力

伝達機構，機械・回路 CAD 設計製作法）について教

えるが，1 教員が 1 テーマの専任となる．なお A,B

は同一内容で実施する．A・Bとして 2 度講義をおこ

なう理由は，学生が同じ内容を 2度繰り返して学習 

し，より理解を深めるためや，自分の興味ある分野

を複数学ぶ機会を与えるためである．学生は 4 人で

図1 提案する教育プログラムにより獲得させる能力

図2 教育プログラムの年間スケジュール
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1 班のチームとなるが，各自の能力やローバー設計

方針に従って個人がどの領域を重点的に学習するか

を自由に決めてよいので，技能研修の受講の仕方も

各班で異なる．なお授業スタイルは E-Learningの形

態をメインとし，適宜教員が直接指導をおこなう．

これにより自分の理解度に合わせて作業を進めなが

ら， わからないところは逐次調べ，解決する力をも

身に付けることを目的としている．各自学習後はジ

グソー法によりグループ全体で知識を共有したり，

ペアプログラミング的手法により実作業担当者間の

みで知識を深めたりなど，グループごとに学習内容

の定着を目指すと同時に，実際にチーム開発に必要

なジェネリックスキルを体験的に習得してもらう． 

 

2.2 ローバーの開発 

ローバーの開発課題は図４に示すように，基礎編，

応用編，発展編の 3段階の難易度で設定している．

はじめの基礎編では，直線コースをスタートからゴ

ールまで衝突せずいかに速く走破できるかが問われ

る．この段階から IoT 要素の学習が組み込まれてお

り，距離センサ，ジャイロセンサ，加速度センサな

どの情報を学内サーバへ送信させつつ，かつマイコ

ンに取り込んで直進できるようにモータ制御をおこ

なわなくてはならない．ローバー開発期間が終了次

第，班対抗の走行コンテストをおこなう．ここで，

成績に応じたポイントが各班に加算される．また，

班ごとにプロモーション・ビデオ（以下 PVとする）

を作成し発表会をおこなう．これによっても成績に

応じてポイントが加算される仕組みとなっている．

以上の獲得ポイントによってセンサ，モータ，駆動

装置などのグレードを上げることが出来，他班に対

するアドバンテージが得られるような仕組みとなっ

ている．次に，応用編であるが，ここではカーブ走

行がポイントとなる．カーブで速度を落とさず走行

するためには事前のチューニングが必要となるが，

この際，IoT サーバにためてあった走行データ（各

種センサデータ）をフィードバックして使うことと

なる．なお，次の発展編では右左折はリアルタイム

でおこなうことが課題となる．応用編でも班対抗の

走行コンテスト，および PVの発表会をおこない，成

績に応じたポイントを獲得する．ここでも，獲得し

たポイントによって使えるアイテムのグレードを上

げることが出来，他班に対する更なるアドバンテー

ジを得ることが出来る．最後に発展編であるが，図

4 にあるように，複数の障害物や橋を渡ってゴール

地点までたどり着き，所要時間のもっとも短かった

班に対して高いポイントが与えられる課題になる．

発展編では，センサデータのみならず，走行中のカ

メラ画像をも IoTサーバへ送信し，しかも，これら

のデータは他班のものであっても利用してよい決ま

りとなる．これは，ビッグデータを効果的に活用す

るスキルを身に着けさせるという本教育プログラム

の目的に合致する．また，自班のカメラ画像を参考

に，外部 PC からローバー制御信号（例えば，左右旋

回，前進・後退等）を送ることも可能とする．発展

編においても走行コンテストのみならず PV作成を

おこない，ポイントを獲得する．最終的に，基礎編

から発展編までの獲得ポイント数が一番多かったチ

ームから高い成績評価が与えられることになる．以

上の様に，獲得ポイントでローバーの性能をアップ

できる仕組みを使って学生の意欲を引出し，楽しみ

ながらスキルアップできる教育プログラムとなって

いる．           

 

3. まとめ 

IoT 技術者育成のための PBL 型教育プログラムの

開発について筆者らが計画している教育プログラム

の具体的な実施内容について述べた．今後は，教育

プログラムの実施による学習効果について検証をお

こない，より効果の高いプログラムへと改善を進め

る予定である． 
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