
 

第５年 総合的な学習の時間 

災害現場で活躍するロボット～レスキューロボットをつくろう～ 

岩国市立灘小学校  

１ 本単元で育成したい資質・能力（目標） 

災害現場で活躍するロボットについて知り、その機能や役割について調べたり、レスキューロボット

のプログラムを考えたりする活動を通して、情報通信技術やプログラミングが防災に役立っていること

を理解するとともに、基本的なプログラミングの考え方を身に付ける。 

２ 本単元におけるプログラミング教育について 

  mBotをベースとしたコントローラーで遠隔操作することができるレスキューロボットを製作する。セ

ンサーを活用した安全機能を追加していく活動を通して、条件分岐など必要な命令の組み合わせを考え

たり、それらを改善したりしながらロボットを操作するプログラムを作成することでプログラミング的

思考の育成を図る。また，情報通信技術が防災に役立っていることが理解できるようにする。 

３ 単元計画（全８時間）※本単元は，「身近な安心・安全を守ろう～自然災害と防災への取り組み～」内に位置づけられた小単元である。 

時 学習活動・学習内容 主な評価規準 備考 

１ 災害現場で活躍するロボットについて調べ、単元

の課題を考える（PP）。 

・災害対応ロボットの機能や役割 

（センサー機能を含む） 

・情報通信技術（無線通信、IoT等を含む） 

・ロボットがプログラムによって動いていること 

災害現場で活躍するロ

ボットについて、意欲

的に調べることができ

る（主体性）。 

 

・レスキューロボッ

トとして R-5.0（長

岡技術科学大学他）

と Quince（千葉工業

大学他）を中心に取

り上げる。 

２ 

３ 

作成するレスキューロボットの機能について考

え、ロボットをコントローラーで操作する方法に

ついて考える（PP）。 

・ビジュアル型プログラミング言語 

・メッセージ処理 

・順次処理（メインルーチン） 

・条件分岐（条件判断文） 

・繰り返し（メインループ） 

レスキューロボットの製

作上の課題を設定し、学

習の見通しを持つことが

できる（課題の設定）。 

基本的なプログラミング

の考え方を理解し、プロ

グラムを作成することが

できる（知識及び技能）。 

・ロボットは、mBotを

使用する（ない場合

はソフトウェア上

のロボットで対応

可）。 

・使用言語は Scratch

ベースのものとす

る（mBot の場合、

mBlokを使用）。 

４ 

５ 

本

時 

災害現場の想定コースを作り、ロボットが衝突を

防止する機能や音や光で状況を知らせる機能に

ついて考える（PP）。 

・操作支援システム 

・センサーの役割（超音波、照度、ライントレース） 

災害現場の状況を想定

し、そこで安全に情報

収集活動が行えるプロ

グラムを多面的に考え

ることができる（整理・

分析）。 

・ＩＣＴ支援員を要

請し、児童のプログ

ラミングの補助を

する。 

６ 

７ 

災害現場想定コースを、カメラによる遠隔操作で

走行し、災害救助対策を考える。 

・災害対応ロボットによる救助計画の必要性 

・災害対応ロボットの課題 

災害対応ロボットが、救

助計画の立案や２次被害

の防止に役だっているこ

とを理解することができ

る（知識及び技能）。 

・小型無線カメラを

mBotに取り付け、別

室等から操作させ、

災害現場（想定）の

状況を分析させる。 

８ これからの災害対応ロボットについて考え、交流

する。 

・情報通信技術の発展とその活用 

・自分と実生活・実社会

の間の問題解決に取り

組もうとすることがで

きる（社会参画）。 

・レスキュー隊員をゲス

トティーチャーとし

て招き、災害救助の苦

労や工夫などを聞く。 

※評価規準の観点は、総合的な学習の時間全体計画による。 



４ 本時案（４／８時） 

(1) 目 標 

  超音波センサーを活用した安全機能を追加していく活動を通して、災害現場を想定して条件分岐な

ど必要な命令の組み合わせを考えたり、プログラムを改善したりすることができる。 

(2) 主な準備物 

  mBot（児童２人に１台），mBot用ブルートゥースコントローラー，iPad，PC，試走動画，センサー説明掲示 

(3) 展 開 

過
程 学習活動・学習内容 

○指導上の留意点 ◆評価 

☆プログラミング的思考を育むための手立て 

つ
か
む 
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／
ま
と
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１ 災害想定コースとレスキューロボット

の企画書をもとに、mBotにさらに追加し

たい機能について考え、本時の課題をつ

かむ。 

 ・ 自動車の衝突防止などの安全機能 

 ・ センサーの役割 

  

 

 

 

 

２ 超音波センサーの働きと使い方（基本的

なプログラミング方法）を知り、ロボット

が衝突を防止するプログラムを考える。 

 ・超音波センサーの仕組み 

 ・センサー用の命令ブロック 

 ・条件分岐（「もし～なら」ブロック） 

 

３ mBlock を使ってプログラミングし、考

え通りに動くか実際に mBot を操作し試し

てみる。 

 ・センサーを使ったプログラミング 

  

 

 

 

 

 

 

４ 本時の学習を振り返り、次時の課題を

考える。 
※本時は、単元の第４・５時の２時間続きの設定の授業で

あるため、ごく簡単なふり返りのみを行います。 

○第２時に作成した企画書をもとに、ロボットをより

よいものに改良していこうという意欲をもたせる。 

○安全機能のない状態で災害想定コースを走ら

せ、ロボットが衝突する動画をみせ、操縦者を

支援する機能の必要性を考えさせる。 

○自動車の安全機能にはセンサーが利用されていたこ

とを想起し、mBotには３つのセンサーがあることを

知らせることで、本時の課題をつかませる。 

○児童とともに本時のルーブリックを設定する。 

 

 

☆mBotを自分に置き換えて、条件判断と動きを考

えさせることで、条件分岐の考え方やその順序

性について考えさせる。 

☆ロイロノート・スクールでフローチャートを作

成させることで、プログラミングで実現したい

動き（の手順）を明確にさせる。 

 

○センサーを利用したプログラムを例示し、個々

に内容を考えられる部分がどこかを示すこと

で、児童一人ひとりが創意工夫してプログラミ

ングできるようにする。 

☆災害想定コースは、班で相談して自由に組み替え

てもよいことすることで、児童同士の対話を促進

するとともに、様々な被災状況を考え、プログラ

ムを改善しようとすることができるようにする。 

◆災害現場の状況を想定し、超音波センサーを使っ

て安全に操作できるようプログラムを改善できた

か（思考・判断・表現，チャートとプログラム）。 

○残りの２つのセンサーについて取り上げ、企画書

をもとにさらに実現したいことを考えさせる。 

センサーを使って、mBotに安全機能をつけよう 

     作例：動き（青色ブロック）や障害物ま
での距離などは児童の考えに合
わせて自由に変えることが可能。 



５ 授業のようす 

第２・３時において、ｍBotをレスキューロボットにするために、どんな機能があればよいか、児童がふ

せんに書いたものを分類して企画書を作成した。児童は企画書をもとに、まずは、遠隔操作できるように

することを目標とした。コントローラーのボタンを押しても、ｍ

Bot が反応しないことを確認させ、コントローラーによる操作も

プログラミングをする必要があることを知らせた。ペアごとに、

ロイロノートを用いて、コントローラー操作の設計を考えた。そ

の後、条件判断文｢もし～なら（if文）｣を使って、プログラムを

作成することができた。さらに、児童が音やライトのコントロー

ラー操作をプログラムし、要救助者を発見したときに鳴らすなど

の工夫も見られた。 

公開授業である、本時（第４時）の導入では、教師が、安全機

能のない状態のｍBot で災害想定コースを走らせ、ｍBot が衝突

したり落下したりする動画を見せた。児童は、壁に衝突する場面

や、穴に落下する場面を見て、｢あー。｣などの歓声をあげたり、

｢これじゃあ失敗だ。｣などの感想を述べたりした。そして、企画

書をもとに、｢センサーを使って安全機能をつけよう。｣というめ

あてを設定した。その後、ｍBotに３つのセンサーがあることや、

超音波センサーの仕組みについて押さえた。次に、比較演算子を

使った条件判断文という、今までにない組み合わせの要素が入る

ため、判断の仕方を整理した。その際、児童をｍBotの立場に立

たせて、障害物まで距離がある場面と、そうでない場面の２つの

場面で、どんな判断をするから、どんな行動をとったらよいかを

考えさせた。そうすることで児童は判断の仕方には、｢～㎝以上

ならどうする。｣と｢～㎝以下ならどうする。｣の２パターンある

ことをつかんでいた。 

その後、ロイロノートで、超音波センサーを使った安全機能の

設計図を作成した。どのペアも、｢以上なら前に進む。｣、｢以下

なら止まるなど障害物を検知し、避けるなどの行動を適切に設計

することができており、２通りの判断の仕方を上手く使い分ける

ことができていた。 

センサーを使ったプログラムをｍBlockで作成する際に、教師

が基本的なプログラムの作成の仕方を演示したり、４人分の作成

例を示したテキストブックを配付したりすることで、考えるため

の手がかりを示した。また、設計図のカードの色を条件分岐なら

オレンジ色にするなど、プログラムする際のブロックの色と同じ

にし、スムーズに活動できるように配慮した。児童は、自分たち

のプログラムに近い例を参考にしながら、条件判断文を考えた

り、条件分岐をプログラムのどこに組み合わせればよいのかを考

えたりして、プログラムを作成することができた。また、安全性

児童が作った企画書 

判断の仕方は、 
２通りあったよね。 

私たちは、この子の
例に近いかもね。 

児童が作った設計図 



を高めるために音で危険を知らせる、動きを止めると障害物と

の距離で２段階の安全対策をプログラムする児童も見られた。 

プログラムを作成した児童は、その場で自分たちの作ったテ

ストコースを走らせ、センサーを使った安全機能が意図したと

おりに働くかどうかを試した。１度では意図した通りの動きを

していない児童も多く見られたが、すぐにデバッグ・修正を行

い、自ら進んでプログラムの改善を図る姿が見られた。他のペ

アが上手くいっていることを知ると、｢どうやってやったの、教

えて。｣と、友だちのプログラムを見に行って、それを参考に自

分たちのプログラムを修正する児童も見られ、他のペアと交流

を行いながら完成を目指すことができていた。 

第５時（後半)には、全てのペアが、超音波センサーを使って、

自分たちの意図する衝突を防ぐ機能をつけることができた。更

に、光センサー、ライントレースセンサーを使って、オートラ

イトや落下防止機能など、さらなる安全機能をつけているペア

も多く見られた（表１）。 

表１ 第５時終了時のセンサーを使った児童のプログラム 

（ペア 14組，うち第４時欠席ペア 1を含む：括弧内は延べ数） 

児童が考えた安全機能のうち、意図通りに動作しているもの ペア数(組) 

超音波センサーを使って衝突回避防止の機能を付けている 14  

 ・動かすブロック－動きを止めるブロックで停止している※。 ( 3) 

・後退することで衝突を回避している。 ( 6) 

・○待つブロックで一時停止をしている。 ( 2) 

・音を○秒鳴らすことで注意喚起、一時停止をしている。 (10) 

・条件判断文(if文)を入れ子にして、進めるかどうか判断してから前進している。 ( 5) 

・もし  なら～でなければ～(if-else文)を使って、進む、進まないを制御している。 ( 1) 

ライントレースセンサーを使って落下防止の機能を付けている 10  

 ・動ごかすブロック－動きを止めるブロックで停止している。 ( 4) 

・後退することで衝突を回避している。 ( 3) 

・○待つブロックで一時停止をしている。 ( 1) 

・音を○秒鳴らすことで注意喚起、一時停止をしている。 ( 5) 

・条件判断文(if文)を入れ子にして、進めるかどうか判断してから前進している。 ( 2) 

・もし  なら～でなければ～(if-else文)を使って、進む、進まないを制御している。 ( 1) 

・光らせることで注意喚起している。 ( 1) 

ライントレースセンサーを使って落下防止機能を付けようとしているが上手くいっていない。 4  

光センサーを使ってオートライト機能を付けている 11  

 ・条件判断文を 2つ使い暗くなると点灯し、明るくなると消灯するようにしている。 ( 4) 

・暗くなると LEDを○秒点灯するようにしている。 ( 5) 

・暗くなると点灯しているが消灯は自動で行わない。 ( 2) 

・暗くなるとオプションパーツの LEDを点灯させようとしている（未装備）。 ( 1) 

光センサーを使って、暗くなると音がなるようにしている。 1  

光センサーを使った条件判断文を書いているが、処理が決まっていない。 1  
※ ○秒動かすブロックの動きは、動きを止めるブロックで止めることができない。 

おっ上手くセンサーが
反応してくれたぞ。 

児童が作成したプログラム 
（全文は本章最後に示す） 



 第６・７時では、児童がｍBotに Wi-Fiカメラをつけて、教師

が設定した災害想定コースを実際に走らせ、要救助者の捜索を行

い、救助計画を立案する活動に取り組んだ。災害想定コースは、

特別教室一部屋全て使って作成し、５分以内にｍBotで情報を集

め、それをもとに救助ルートを考えることを目標とした。カメラ

の映像ごしに操作する難しさを感じる児童も見られたが、今まで

自分たちがプログラミングしたロボットを使って、災害現場の情

報を収集しながら、要救助者を発見することができた。ペアで交

代しながら操作をし、実際の災害現場の情報を収集するように、

真剣に画面を見つめながら操作する児童も見られた。捜索活動

後、救助ルートについて班で相談し、全体で意見を共有した。要

救助者をより早く救出することだけでなく、救助する人もより

安全に要救助者を救出し、戻って来られることを重視してルー

トを設定する児童も見られた。 

 

６ 成果と課題 

◎ 授業を参観された山口大学の鷹岡教授より、｢導入の際に、教師の試走動画を見せ、カメラで操作する

と難しいことが伝わっていた。そのことで、センサーの必要性に気づくことができ、今日の学習の動機

付けを行うことができていた。ルーブリック評価で目標も確認できていてよい。｣とご意見を頂いた。ま

た、テストコースを走らせ、プログラムを修正する活動を繰り返すことで、児童がｍBotの動きを、より

意図した通りのものに近づけていくことができた。以上のことから、フィジカルプログラミングの学習

活動においても、実際に、または擬似的にプログラムを実行し、試してみる場を設定することは、児童

に考えの修正・デバッグの必要性を感じさせ、プログラミング的思考を育成していくことに有効である

と考えられる。 

◎ ２つの比較演算子を使った条件判断の仕方があることを全体で指導してから、ロイロノートで設計図

（フローチャート）を作成して動きを確認し、プログラムを作成した。全ての児童が条件判断文を正し

く書いて（組み合わせて）条件分岐をし、意図する動きに近づけることができており、児童のプログラ

ミング的思考の育成につながったと考えられる。 
◎ センサーを使ったプログラムを４つ例示した。児童は、それらを参考に試行錯誤を繰り返しながらプ

ログラムを作成したり、修正したりすることができていた。中には、条件分岐を入れ子にしたり、｢もし

～でなければ｣ブロックを使ったりする児童も見られた。このことから、プログラムの作例を複数示すこ

とは、児童の考えを広げ、プログラミングの創意工夫を促すことに役立つと考えられる。 
◎ 実際に、第６・７時に、教師が作成した災害想定コースを走らせた後に、開発者は、どのようなこと

を考えながら開発をしていたと思うかを発表した際に、｢被災者のことを一秒でも早く助けたい。｣、｢レ

スキュー隊の人の安全も守りたい。｣、｢次にロボットを開発する人のためにもがんばりたい。｣｢被災者

の家族のためにも開発したい。｣など、様々な人の役に立てるように開発しているのではないかと考えを

発表することができた。２月９日には、災害対応ロボット、クインスの開発に携わる千葉工業大学未来

ロボット技術研究センターの先川原先生にも、オンラインで講演をして頂く予定にしている。実際に開

発に関わっている方の思いを知ることで、災害救助を支援する人々（研究者）の存在をより深く理解で

きるようにしたい。 

カメラの映像だと、
操作が難しいなあ。 



△ 一方で、災害想定コースを走らせた際に、衝突防止センサーが働いたことで、ｍBot がそれ以上動かな

くなってしまう児童も見られた。前時までの活動の際に、ただ衝突を防げばいいのではなく、実際の災

害現場を想定して、センサーが感知した後の動きなどを適切に修正しておく必要があったことに気づく

ことができた。しかし、そのプログラムの修正をする時間を確保できていなかった。児童がより災害現

場をイメージしてプログラムを修正していくことができるように、単元計画の工夫をしていくようにし

たい。 
 
 
 
 
 

児童が作成したプログラム 
（右側は、第４時公開授業中に超音波センサーを使ったプログラムを書いたがテスト走行できなかったペアのもの） 


