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第 1 章  理念・目的  

共通科目委員会システム・情報部会では，システム理工学部の理念（資料1-1）に記載

されている， 

 総合的解決策を追及する “システム思考 ” 
 目的達成の機能を作る “システム手法 ” 
 問題解決の人・知識・技術を統合する “システムマネジメント ” 

を修得するための技術である「システム工学」を学ぶために設けられた科目と，それを

活用するために必要となる情報処理科目を運営する部会である．  

部会の理念・目的は，システム理工学部の理念・目標に従い，その軸となる教育を実施

することである．これは，システム工学教育プログラムの必修科目のスタートとなるシス

テム工学 A の１回目で学部の学修教育目標を提示したうえで，教育体系（図１ -1）と共

に具体的に明文化され，学生に周知している（資料 1-2）．  

 

図  1-1 システム工学科目の配置と学修プロセス  

 

このシステム工学系の講義・演習科目に対するディプロマ・ポリシーは，学部のディプ

ロマ・ポリシーに記載されている通りで，「システム理工学部は，理工学の基礎知識と幅

広い専門分野の知識に加え，学問体系を横断し関連づけるシステム工学の手法，すなわち

総合的解決策を追求する「システム思考」，目標達成の機能を作る「システム手法」，お

よび問題解決の人・知識・技術を統合する「システムマネジメント」を修得し，地域と人

類社会の発展に貢献する高い倫理観を持ち，卒業要件を満たしたものに学位を授与しま

す．」（資料 1-1）になる．  
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さらに，学部教員に対しては，システム工学関連の演習，すなわち「創る」，「システ

ム工学演習 A，B，C」（演習担当教員は，学科内のローテーションで決定されるため，

一度は必ず担当）を通じて「理念・目的」を周知している．また，新任教員に対しては，

新任ガイダンスを学部長室にて実施しており，そのときに「理念・目的」，システム工学

教育について周知している．また，学生に対しては，「学修の手引」（資料 1-1）と新入

生総合ガイダンス（資料 1-4）にて周知している．  

 資料 1-1: 学修の手引き , https://guide.shibaura-it.ac.jp/tebiki2021/systems/ 

 資料 1-2: システム工学 A の配布資料 , 2021 

 資料 1-3: 新任ガイダンス配布資料，2019 

 資料 1-4: 新入生総合ガイダンス配布資料，2021 
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第 2 章  教育内容・方法・成果  

学部のディプロマ・ポリシーを達成するために，図 2-1 に示すシステム理工学部の教育

体系にもとづき，システム工学教育の全体に対する位置づけ，教育目標，ラーニングアウ

トカムズを明示している（資料 2-1）．システム工学科目は，図 2-2 に示す教育プログラム

により講義と演習を同時に開講し，1 年前期の「創る」から学科混成チームによる演習を

開始し，2 年前期・後期，3 年前期と講義・演習を繰り返し実施することで，知識と経験を

高めていくスパイラル型の教育プログラムを採用している．これは，プロジェクトベース

での仕事の経験がない学生への講義・演習に対する動機付けと講義内容の定着を目指して

いる．この教育プログラムは，システム工学講義のガイダンス（資料 2-1）にて説明し，明

示している．  

 

図  2-1 システム工学科目の配置と学修プロセス  
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図  2-2 システム工学教育の講義演習の配置  

 

システム理工学部の教育目標は，この教育プログラムに定められた科目を修得すること

で達成できる仕組みになっている．したがって，目標達成に向けた学修が効果的に実施で

きるようにするため，各科目と演習には具体的な教育目標と到達水準（ルーブリック）が

設定されている．例えば，必修科目である 2 年生前期のシステム工学 A と同演習 A の教育

目標は，以下のようになり，教育目標とルーブリックは表 2-1 のようになる（資料 2-2） . 

 学問体系を横断し，関連づけるシステム工学のプロセスを理解し，総合的な解決策を

導出・評価できる  

 問題の発見，要求分析，機能設計，評価，意思決定を行うことができる  

 多分野の人とコミュニケーションができる・  チームで協力して活動できる  

 文書，口頭で適切な報告，プレゼンテーションができる  
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表  2-1 システム工学演習 A_の教育目標とルーブリック（資料 2-2）  
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図 2-2 に示すように，大学院理工学研究科システム理工学専攻の「システム工学特別演

習」と連携し，シームレスに接続し，分野混成，学年混成（修士 1 年生＋3 年生）により，

実社会から提供された産学地域の課題を PBL (Project Based Learning)にて実施している．

この PBL では，具体的な課題に対して，システム工学 A，B で学んだシステム思考，シス

テム手法，計画技法を具体的な問題解決に適用する．この活動により，専門分野とシステ

ム工学の思考や技術の連携を実現し，「創る」から始まるシステム工学関連科目の集大成と

して結びつける．また，演習の運営形式は，実際に企業で行われているデザインレビュー

の形式にて行い，この活動を通じて社会人基礎力の向上を身に着けさせる．この演習 C の

学習教育目標とその評価（資料 2-3）は表 2-2 の通りであり，プロジェクト運営に関する

手法とプロジェクトの成果物に対する一元的な評価を行っている．  

 

表  2-2 システム工学演習 C の教育目標と評価表  

 

 

 システム工学科目の講義・演習のシラバスは，授業計画，授業概要，学習・教育目標に

基づいた達成目標，評価方法と基準，教科書・参考書，履修登録前の準備，オフィスアワ

ーに関する情報が記載されている．これらのすべての情報は，ホームページ上で公開され

ている（資料 2-4）．また，シラバスに基づいた詳細な授業スケジュール，すなわち課題提

出日，演習のレポート提出日等の情報がすべて記載されたものを講義・演習の初回に配布
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している（資料 2-5）．このような講義・演習形態によって，システム理工学部の共通科目，

システム情報科目は，シラバスに基づいた講義・演習が展開されている．さらに，図 2-3

の Scomb（LMS）を用いたラーニングポートフォリオをシステム工学演習 A 及びシステ

ム工学演習 B に導入し，学生が自己の学修成果を振り返り主体的に学修を進める手段を展

開している . 

 
図  2-3 SIT ポートフォリオによる自己評価（システム工学演習 A）  

 

システム工学の講義内容については，システム工学担当教員にて定期的にミーティング

を持ち，試験結果，授業アンケートを踏まえて，講義シラバスの改善を行っている．シス

テム工学演習については，演習時間内に担当教員ミーティングを実施し，演習運営時の方

向性，内容改善を適宜議論し，即日改善し，議事録化し運営している．演習終了後には，

教員間の反省会を実施し，次年度の演習のための改善・発展案を提示している．なお，各

講義・演習の学習目標，学習成果（アウトカムズ），その到達水準（ルーブリック）に対す

る点検は，このサイクルにて実施し，次年度の演習に反映していく．この様な手順にて，

講義・演習の PDCA サイクルを実施している（資料 2-6）（図 2-4）．  

なお，2018 年よりシステム工学演習 A では，SDGs17 の持続可能な開発目標より，目標  

3：  すべての人に健康と福祉を・目標  4：  質の高い教育をみんなに・目標  7：  エネルギ

ーをみんなにそしてクリーンに・目標  9： 産業と技術革新の基礎をつくろう・目標  11： 

住み続けられるまちづくりを  の 5 つの目標に関連したシステム提案を行う内容としてい

る。  
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図  2-4 教育の質保証サイクルと手段  

 

このシステム工学教育の成果としては，2014 年 3 月に経済産業省の「社会人基礎力を育

成する授業 30 選」に選ばれた（資料 2-7）．さらに，2011 年度の論文・論説賞をスタート

として，公益社団法人日本工学教育協会と関東工学教育協会から次の 8 件を受賞している．

また，2019 年度から 4 年間，本成果を踏まえた研究，科研費基盤研究（Ｂ），間野一則（研

究代表者），井上雅裕（共同研究者），長谷川浩志（共同研究者），山崎敦子（共同研究者），

「多国籍多分野型サイバーフィジカル PBL システムの開発と質保証」がスタートした．

2020 年度は，オンラインでの大規模な PBL において実施した反転授業の開発と実施につ

いての報告（コロナ禍におけるシステム工学教育のオンライン形式の工夫）が，関東工学

教育協会  業績賞に選ばれている  

1. 関東工学教育協会  業績賞  2021.05 

オンラインでの大規模 PBL と反転授業の開発と実践 -コロナ禍での教員、職員、学生

の協働による学修機会の保証と学習成果の向上 - 

井上雅裕，須原義智，市川学，陳新開，我妻隆宏  

2. 日本工学教育協会  工学教育賞  業績部門  2018.08 

グローバル環境でイノベーションを創出するための人材育成プログラムの開発―分野

横断・国際 PBL の設計・実施と質保証―  

システム理工学部・大学院理工学研究科・大宮学事部（代表  長谷川浩志）  

3. 関東工学教育協会  業績賞  2018.05 

グローバル環境でイノベーションを創出するための人材育成プログラムの開発―分野

横断・国際 PBL の設計・実施と質保証―  

システム理工学部・大学院理工学研究科・大宮学事部（代表  長谷川浩志）  
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4. 関東工学教育協会  論文論説賞  2018.05 

グローバル環境でイノベーションを創出するための人材育成プログラムの開発  

井上雅裕・長谷川浩志・間野一則・古川修・山崎敦子・Anak KHANTACHAWANA 

5. 関東工学教育協会  論文論説賞  2018.05 

多国籍・多分野・産学地域連携 PBL の開発と学習成果  

織田佐由子・長谷川浩志・山崎敦子・井上雅裕・古川修・間野一則  

6. 日本工学教育協会  第 19 回工学教育賞  著作部門  2015.09 

著書「システム工学」シリーズの刊行による大学生，大学院生の総合的問題解決能力

向上への貢献  

井上雅裕・長谷川浩志・陳新開  

7. 関東工学教育協会  著作賞  2014.05 

分野横断教育の体系的カリキュラム構築に基づく工学リベラルアーツ教科書の著作と

刊行  

井上雅裕・長谷川浩志・陳新開  

8. 日本工学教育協会  第 20 回日本工学教育協会賞  論文・論説賞  2011.09 

発展型プロジェクト演習と連携したシステム工学教育  

井上雅裕・長谷川浩志  

 

以上，演習から開始し，PBL（Project Based Learning）等のアクティブ・ラーニング

と講義を繰り返し，知識と経験をスパイラルに高めていくシステム工学教育プログラムは，

極めて効果的なプログラムである．さらに，質保証を含めたアクティブ・ラーニングの手

法として，学内外で先進的な取り組みとして評価（資料 2-6），科学教育関連で競争的資金

を獲得している．  

なお，新型コロナウイルス感染拡大を受け，2020 年度のシステム講義・演習の科目につ

いては，コミュニケーションツールを最大限活用することで，オンライン上での教育機会

の提供及び質保証を検討し，運用を行っている．これまで培われたきた運用形態に，オン

ラインならではの利点を加えることによって，新しいシステム工学教育のあり方へと変貌

を遂げつつある．2021 年度は，昨年度のオンライン形態の講義・演習形式から，対面とオ

ンラインのハイブリッドによる講義・演習形式を採用しており，加えて Microsoft Teams

を活用した情報共有、コミュニケーションの担保を試み，アフターコロナを見据え新しい

システム工学教育のあり方を実施している．  

 
 資料 2-1: システム工学 A の配布資料 , 2021 
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 資料 2-2: システム工演習 A ガイダンス資料  学生配布版，2021 

 資料 2-3: システム工学特別演習とシステム工学演習 C の教育目標と評価表，2021 

 資料 2-4: 大学 HP シラバス検索システム，http://syllabus.sic.shibaura-it.ac.jp/ 

 資料 2-5: システム工学 A，同演習 A の学習計画，2021 

 資料 2-6: 長谷川浩志，体系的なアクティブ・ラーニングとその質保証について，第

1 回広島工業大学全学 FD 講演資料，2018.08 

 資料 2-7: 経済産業省，社会人基礎力を育成する授業 30 選，2014 

 

  

http://syllabus.sic.shibaura-it.ac.jp/
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第 3 章  学生の受け入れ  

共通科目委員会システム・情報部会では，システム理工学部の核となるシステム工学教

育を担っている．システム工学教育は，分野横断型教育を特徴としており，システム理工

学部の「求める人物像」の特性を構成する大きな要素である．このことから，学生の受け

入れについても，「求める人物像」に示した通りである（資料 3-1）．求める人物像は  以下

に示す通りである．  

 身の回りにあるさまざまな「もの」や「こと」の仕組みや成り立ちに関心を持ち，それ

について深く考え，問題点を解明することに興味を持っている人．  

 他学科の学生とチームを組んで課題に取り組むなど，システム理工学部における学科

の枠を超えた演習科目に興味を持ち，主体的であり積極的に学修することに強い意欲

を持っている人．  

 システムを構成する要素のつながりを重視した付加価値のある「ものづくり」や「新

たな枠組みづくり」に携わることを通じて社会に貢献  する意志を持っている人．  

 

 資料 3-1: 学修の手引き , https://guide.shibaura-it.ac.jp/tebiki2021/systems/ 
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第 4 章  教員・教員組織  

現状のシステム工学担当教員の教員・教員組織構成は，電子情報システム学科，機械制

御システム学科，環境システム学科に分属し，各学科の専門領域の知識とシステム工学知

識を有する教員から構成されている．また，共通科目委員会のシステム情報部会にて教員

に求める能力・資質等が議論され，各学科と同様の人事プロセスを経て教員組織運営がな

されている．さらに，システム工学演習を担当する教員は，学科内のローテーションで決

定されるため，システム理工学部に所属する教員は，一度は必ずシステム工学関連の演習

担当教員となる．  

システム工学教員は，成果でも示しているように社会人基礎力に関連するコンピテンシ

ーを講義・演習する立場から，教員採用においても選考方法に，書類選考の後に適性評価

と面接（模擬授業含む）を行う採用方式を実施している．（資料 4-1）．昇進については，他

の学部教員と同じ基準で行っている．また，システム工学の講義を担当する専任教員は，

学科教育にも専門科目を持つなどシステム工学教育以外の貢献もしている．  

システム工学の講義については，学部 2 年生を 4 人の教員で担当しており，教員間で密

な議論を重ねて，講義内容が統一されるようにしている．また，演習についても，担当す

る教員が意見交換を重ねて，演習内容が常に改善する仕組みを整えている．また，システ

ム工学の演習の演習科目を担当する教員は，学科内のローテーションで決定され毎年その

構成が変わる．演習科目を担当する教員の構成や問題点などは，学期末の教員間の振り返

りで議論され，次年度に申し送ることとしている．   

また，考慮すべき事項は，本学のグローバル化の一環として，多数の海外提携校からの

要望を踏まえ，2015 年度から大宮校舎で国際産学地域連携 PBL を 80 人規模で実施，さ

らに，システム理工学部と大学院理工学研究科システム理工学専攻の連携により大学院共

通科目として，国際 PBL をタイのバンコクの海外提携校キングモンクッド工科大学トン

ブリ校で実施（70 人規模），2017 年度からポルトガルのリスボン新大学理工学部で国際

PBL のフィジビリティスタディ（32 人規模）を実施している．これらの企画，計画，実施

に携わる教員，教職員には多大の負担がかかるが，現在は一部の教職員の負担と努力によ

り実施されている．また，2019 年度には，大学院理工学研究科の共通科目として開講して

いた産学地域連携 PBL と国際 PBL の廃止に伴うシステム工学教育プログラムの再構築に

あたり新たにシステム理工学専攻の正課科目として，Cross-Innovation Project (CIP)と

Cross-cultural Engineering Project（CEP）を立ち上げた．また，CEP は，大宮キャンパ

スで開催している国際産学地域連携 PBL，タイの KMUTT で開催している国際 PBL，リ

スボン新大学で開催している国際 PBL を統合して，大宮キャンパス開催のものを産学地
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域連携指向，タイ開催をグローカル指向，ポルトガル開催をイノベーション創出指向の 3

タイプ型として特色を持ったうえで開講し，3 タイプ開催のものうち１つをもって単位付

与することにした．このようにシステム工学（システム思考に基づく工学）教育プログラ

ムは改善・進化しているが拡大には限界があり，正課科目としての設置などのためにも教

職員の体制の強化が必要である．  

 資料 4-1: 教員公募要領（専任用） , 2020 
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