
公益財団法人浜松地域イノベーション推進機構 事業推進部 技術支援グループ / 山本
053-489- 8111TEL E-MAIL gijyutsu@hai.or.jp FAX:053-450-2100

お問合せ

参加希望の方は下記必要事項をご記入いただき、開催日の前週金曜日までに
[ FAX   053- 450-2100 ]  または  [E-mail gijyutsu@hai.or.jp]または
[ WEB  https://forms.gle/Ftyb7cQdtwGRFqJJ7 まで申込ください。

個人情報保護に関する注意事項　申込書に記載された個人情報は主催者で適切に管理し、本セミナーの管理運営のほか、各種情報提供のために使用させていただきます。

尚、参加費については公益財団法人浜松地域イノベーション推進機構より請求いたしますので、開催日前日までに
指定口座へお振込みをお願いします。

［ロボット活用技術　申込書］ ※４回シリーズの講座ですが、個別毎の参加も可能です。

会

社

参
加
者

FAX電　話

会社名

※申し込み講座に「 」を記入ください

［第１回］産業用ロボット安全と周辺技術
［第 3 回］産業用ロボットプログラミング技術

［第 2 回］ＰＬＣプログラミング技術　     
［第4 回］産業用ロボット システム構築技術

所在地

氏　名 所属/役職

生年月日　　　　年　　月　　日E-mail

※産業用ロボットを自社に導入済ですか？ はい□／いいえ□
※浜松市内に本社、製造拠点の主たる事業所がありますか? ある□／ない□

〒

申込み講座

申込方法

前半の３回でロボットの安全と周辺技術及びロボット・ＰＬＣのプログラミング技術の基礎を学び、最後の４回目で実際の
組立工程の工程分析を行い、導入プロセスを検討した後、組立工程に協働ロボットシステムを導入して自動化を実習す
るシリーズです。ロボット導入の体系的な学習を目的としています。

会場 対象浜松職業能力開発短期大学校（ポリテク浜松）
（浜松市中央区法枝町693 ポリテクカレッジ浜松）

主 催 後 援

・ロボット導入担当者
・ロボット保全技術者

ロボット活用技術 全４回シリーズ

* 浜松市外の
企業は倍額
となります

第4 回
2026 年 9 月2 日（水）・9 月3日（木） ［定員］9名 ［参加費］6,000 円

「ＰＬＣプログラミング技術」
2026 年 7 月29 日（水）・7月30 日（木） ［定員］9名 ［参加費］6,000円

*

第2 回

「産業用ロボット 安全と周辺技術」
2026 年 6月24 日（水）・6月25 日（木） ［定員］9名 ［参加費］6,000 円

第1回
*

*

「産業用ロボット プログラミング技術」第３回

「産業用ロボット システム構築技術」
2026 年 11月25 日（水）・11 月26日（木） ［定員］9名 ［参加費］6,000 円

*

浜松市受託事業

ロボット活用技術

全４回シリーズ



プログラムロボット活用技術 全４回シリーズ

産業用ロボット
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2025 年 7月2日（水）・7月3日（木）　
9:

ロボット教示受講者、又は同等者
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ロボット安全

PLC制御論

周辺装置·周辺技術

周辺技術デモ.実習
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9:30～16:30ロボット・ＰＬＣログラミング技術受講者、

又は同等者

日程
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対象
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協働ロボットの安全について

協働ロボット操作実習

協働ロボットによる半自動化実習

まとめ

カ
リ
キ
ュ
ラ
ム

使用機器 

2 回

□日時 ６/２４（水）６/２５（木） 9:30～16:30
□対象 ロボット教示受講者、又は同等者

第２回

□日時 ７/２９（水）７/３０（木）9:30～16:30
□  対象 ロボット教示受講者、又は同等者

■ ＰＬＣプログラミング技術

第３回

第４回

■産業用ロボットプログラミング技術

□日時 ９/２（水）９/３（木）9:30～16:30
□対象 ロボット安全と周辺技術受講者、又は同等者

■産業用ロボットシステム構築技術

□日時 2026年１１/２５（水）１１/２６（木） 9:30～16:30
□対象 ロボット・ＰＬＣプログラミング技術受講者、又は同等者

第１回 　■ 産業用ロボット安全と周辺技術
カリキュラム内容

１ .  ロ ボ ッ ト 概 論
２ .  ロ ボ ッ ト 安 全
３ .  ロ ボ ッ ト の 教 示 実 習
４ .  ロ ボ ッ ト プ ロ グ ラ ム 実 習  

５ . P L C 制 御 概 論
６ .周辺装置・周辺技術
７ .周辺技術デモ ・実習
８ . ま とめ

P１ . P L C概要
２ . P L C通信方式
３ . ラダ ープログラ ミング
４ . P L Cによるトレ ーニングキット制御
５ . ロボット制御に必要な P L Cの応用命令

カリキュラム内容

カリキュラム内容

１ .  ロ  ボ ッ ト  システム概要
２ .  ロ  ボ ッ ト 安 全
３ .  ロ  ボ ッ ト テ ィ ー チ ン グ 操 作
４ .  ロ  ボ ッ ト シ ュ  ミ レ ー シ ョ ン 概 要
５ . 基 礎 ロ ボ  ッ ト プ ロ グ ラ ム 作 成

６ . ピ ッ ク ＆ プ レ イ ス 基 礎
７ .汎 用 入 出 力 に よ る 負 荷 制 御
８ .  セ ン サ を 利 用 し た 物 体 制 御
９ . パ レ タ イ ズ 搬 送

カ リ キ ュ ラ ム内容 １ .  ロ ボ ッ ト 周 辺 機 器 の 接 続
２ .  P L C と ロ ボ ッ ト 制 御
３ .  ロ ボ ッ ト と 周 辺 機 器 の 連 携
４ .  R S ２ ３ ２ 通 信 の 概 要
５ . R S ２ ３ ２ 通 信 と ロ ボ ッ ト 制 御

・第１回・３回・４回：三菱電機 Q03UDE　・第２回：三菱電機：Q04ENCPU
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