




















スタート！











𝒙 − 𝒕

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]



𝒙 − 𝒕
高さ𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

時間𝒕 [秒]

高さ𝒙 [m]

𝒙 − 𝒕
−



𝒙 − 𝒕

高さ𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]
0秒後 2秒後 3秒後1秒後



0秒後 2秒後 3秒後1秒後

高さ𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]





0秒後 2秒後 3秒後1秒後

高さ𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]



0秒後 2秒後 3秒後1秒後

高さ𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]







3 + 4 + 5 × 2 = 17

+ ×



+ ×

𝑣 × 𝑡 = 𝑥

× =



× =

× =



𝑣𝑒𝑙𝑜𝑐𝑖𝑡𝑦 𝑣
𝑡𝑖𝑚𝑒 𝑡

𝑥

𝑣 × 𝑡 = 𝑥

× =



𝑣1
𝑣2

①

②

𝑣1

𝑣2



𝑚:𝑚𝑎𝑠𝑠 𝑘𝑔 。
[𝑚]

𝑠: 𝑠𝑒𝑐𝑜𝑛𝑑𝑠
3[𝑠] 3[秒]



∆： ∆𝑥, ∆𝑡

デルタ: ∆

𝑡 (𝑡𝑖𝑚𝑒)
∆𝑡

∆𝑡 = 15時− 13時 = 2時間

𝑡

∆𝑡 = 2時間

𝑡1 = 13時 𝑡2 = 15時

∆ 後−前





 

𝑖=0

10

𝑖

Σ( ) S
Sum( )

Sum
𝑖 = 0 𝑖 = 10
0 + 1 + 2 + 3 + 4 + 5 + 6 + 7 + 8 + 9 + 10





𝑥 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎



𝑥 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎

★速さじゃなくて
位置のグラフです。



𝑥 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎



𝑥 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎

0秒後から１秒後にかけて、
秒速2mで前に進んだ。

1秒後から2秒後にかけて、
その場で静止していた。

2秒後から3秒後にかけて、
秒速1mで後ろに



𝑥 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎

𝟎𝒎 𝟏𝒎 𝟐𝒎







∆

𝑣 ∆𝑡 ∆𝑥











14𝑥 + 15 = 71

𝑥

𝑥



( ) = ( )

1 + 3 = 4

( ) = ( )

𝑥



𝑥

𝑦 = 14𝑥 + 15

𝑥 0 1 2
𝑥 = 0 𝑦 = 15
𝑥 = 1 𝑦 = 29
𝑥 = 2 𝑦 = 43

𝑥



𝑥

( ) = ( )

𝑥
( )

( )



𝑥
𝑥

( ) = ( )

𝑥

𝑥
( )

( )

𝑥がこのあたりの値を取ると、
( ) ( )がイコールになる！！



𝑥
( ) ( )

( ) = ( )

𝑥
𝑥

𝑥
( )

( )

𝑥がこのあたりの値を取ると、
( ) ( )がイコールになる！！



𝑥

( ) =

𝑥( )

( )



𝑥
14𝑥 + 15 = 71

( ) = 14𝑥 + 15 ( ) = 71

𝑥 = 4
( ) =

𝑥

𝑦

𝑥







𝑥 = (𝑥 )

•

•

•



•

•

•

14𝑥 + 15 = 71

15

14𝑥 + 15 − 15 = 71 − 15

14𝑥 = 56

𝑥 = (𝑥 )

14𝑥 = 56

14

14𝑥 ÷ 14 = 56 ÷ 14

𝑥 = 4



•

•

•

3𝑥 − 5 = 7

=

=

𝑥 = (𝑥 )

=

=

𝑥 =



∆( )

𝑣 ∆𝑡 ∆𝑥



∆

秒速2メートル × 3秒 ＝ 6メートル

秒速2メートル × 3秒 ＝ 6メートル

秒速2メートル × 3秒 ＝ 6メートル



𝑣 ∆𝑡 = ∆𝑥

𝑣 =
∆𝑡

𝑣 ∆𝑡 ÷ ∆𝑡 ＝ ∆𝑥 ÷ ∆𝑡

𝑣
∆𝑥

∆𝑡
秒速2[𝑚] =

6[𝑚]移動したよ

3秒かかったよ

具体例で言うとこれと同じこと

「はじき」って
英語で

言ってるだけ



時間𝒕 [秒]

位置
∆𝒙 = 𝟔

[m]
変化
したよ

位置𝒙 [m]

∆𝒕 = 𝟑 [秒]かかったよ

秒速2メートル =
6メートル移動したよ

3秒かかったよ

𝑣 =
∆𝑥

∆𝑡





1次関数

𝑦 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑎

𝑏

𝑦

𝑥
0







𝑥 1 𝑦

𝑥 1 𝑦

1の長さ

𝑥 1 𝑦 2 2



1

2 1 2 3



𝑥 − 𝑡

𝑣[𝑚/𝑠] =
∆𝑥[𝑚]

∆𝑡[𝑠]

時間𝒕 [秒]

位置
∆𝒙 = 𝟔

[m]
変化
したよ

位置𝒙 [m]

∆𝒕 = 𝟑 [秒]かかったよ

平均速度秒速2メートル =
6メートル移動したよ

3秒かかったよ

1[𝑠]

2[𝑚]





𝑥 − 𝑡







函数



函数



𝒇𝑢𝑛𝑐𝑡𝑖𝑜𝑛
𝒇

函数



入れたものを2倍して出力するよ！



(𝒇𝑢𝑛𝑐𝑡𝑖𝑜𝑛)

𝑓 𝑥 = 2𝑥



(𝒇𝑢𝑛𝑐𝑡𝑖𝑜𝑛)

𝑓 𝑥 = 3𝑥2 + 2



𝑓 𝑥 = 2𝑥

𝑥 𝑓(𝑥)



𝑓 1 = 2 × 1 = 2

𝑓 𝑥 = 2𝑥



𝑥 𝑓 3 = 2 × 3
𝑥 𝑓 4 = 2 × 4
𝑥 𝑎 𝑓 𝑎 = 2𝑎

𝑓 𝑥 = 2𝑥

な式：𝑓 𝑥 = 𝑥4 + 𝑒𝑥 + 𝑥

𝑥 𝑓 3 = 34 + 𝑒3 + 3
𝑥 𝑓 4 = 44 + 𝑒4 + 4
𝑥 𝑎 𝑓 𝑎 = 𝑎4 + 𝑒𝑎 + 𝑎





𝑥 𝑓 𝑥

𝑥

𝑓 𝑥 = 2𝑥 + 2 + 3𝑦 + 6𝑡3 + 3𝜋

𝑓 𝑥 = 2𝑥 (+2 + 3𝑦 + 6𝑡3 + 3𝜋)



𝑓 𝑥 = 2𝑥 (+2 + 3𝑦 + 6𝑡3 + 3𝜋)

𝑓(𝑥)

(+2 + 3𝑦 + 6𝑡3 + 3𝜋)



𝑥 𝑦

𝑓 𝑥, 𝑦 = 𝑥 + 𝑦

𝑥
𝑦

𝑓(𝑥, 𝑦)





𝑓 お金,種類,氷,砂糖,クリーム,濃さ = (金−値段)＋調整済みコーヒー



𝑥 2 𝑓 2 =

𝑥 3 𝑓 3 =

𝑥 𝑎 𝑓 𝑎 =

𝑥 2𝑥 𝑓 2𝑥 =

𝑓 𝑥 = 2𝑥2 + 7𝑥 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5



𝑥 2 𝑓 2 = 2 × 22 + 7 × 2 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5
= 8 + 14 + 3y − 4t + 5
= 27 + 3y − 4t

𝑥 3 𝑓 3 = 2 × 32 + 7 × 3 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5
= 18 + 21 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5
= 44 + 3𝑦 − 4𝑡

𝑥 𝑎 𝑓 𝑎 = 2𝑎2 + 7𝑎 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5

𝑥 2𝑥 𝑓 2𝑥 = 2 × (2𝑥)2+7 × 2𝑥 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5
= 2 × 4𝑥2 + 14𝑥 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5
= 8𝑥2 + 14𝑥 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5

𝑓 𝑥 = 2𝑥2 + 7𝑥 + 3𝑦 − 4𝑡 + 5



𝑥 2 𝑓 2 =

𝑥 𝑡 𝑓 𝑡 =

𝑥 𝑥 + ∆𝑥 𝑓 𝑥 + ∆𝑥 =

𝑓 𝑥 =
1

2
𝑔𝑥2 + 𝑣0𝑥



𝑥 2 𝑓 2 =
1

2
𝑔 × 22 + 𝑣0 × 2

=
1

2
𝑔 × 4 + 2𝑣0 + 1 = 2𝑔 + 2𝑣0

𝑥 𝑡 𝑓 𝑡 =
1

2
𝑔𝑡2 + 𝑣0𝑡

𝑥 𝑥 + ∆𝑥

𝑓 𝑥 + ∆𝑥 =
1

2
𝑔(𝑥 + ∆𝑥)2+𝑣0 × 𝑥 + ∆𝑥

=
1

2
𝑔(𝑥2 + 2𝑥 × ∆𝑥 + ∆𝑥 2) + 𝑣0𝑥 + 𝑣0∆𝑥

𝑓 𝑥 =
1

2
𝑔𝑥2 + 𝑣0𝑥

※∆𝑥 × 𝑥は∆𝑥2ではない！



：𝑓 𝑥, 𝑦 = 2𝑥2 + 3𝑦2 + 2𝑥𝑦 − 3
𝑥 1 𝑦 2 𝑓 1,2 =

𝑥 2 𝑦 3 𝑓 2,3 =

𝑥 2𝑥 𝑦 3𝑡 𝑓 2𝑥, 3𝑡 =



：𝑓 𝑥, 𝑦 = 2𝑥2 + 3𝑦2 + 2𝑥𝑦 − 3
𝑥 1 𝑦 2 𝑓 1,2 = 2 × 12 + 3 × 22 + 2 × 1 × 2 − 3

= 2 × 1 + 3 × 4 + 4 − 3
= 2 + 12 + 4 − 3 = 15

𝑥 2 𝑦 3 𝑓 2,3 = 2 × 22 + 3 × 32 + 2 × 2 × 3 − 3
= 2 × 4 + 3 × 9 + 12 − 3
= 8 + 27 + 12 − 3 = 44

𝑥 2𝑥 𝑦 3𝑡 𝑓 2𝑥, 3𝑡 = 2 × (2𝑥)2+3 × (3𝑡)2 + 2 × 2𝑥 × 3𝑡 − 3
= 2 × 4𝑥2 + 3 × 9𝑡2 + 12𝑥𝑡 − 3
= 8𝑥2 + 27𝑡2 + 12𝑥𝑡 − 3





𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏 𝑥
𝑥 𝑥

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥2 + 𝑏𝑥 + 𝑐 𝑥 𝑥2





𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏 𝑎, 𝑏
𝑓 𝑥
𝑥1, 𝑦1 𝑥2, 𝑦2

𝑥 − 𝑦
𝑓 𝑥

𝑓 𝑥 𝑓 𝑥 − 𝐴
𝑓 𝑥 𝑓 −𝑥
𝑓 𝑥 𝑓 2𝑥









𝒙
𝑦

𝒙𝑦
𝑥

𝑦



𝒙𝑦

𝒙, 𝑦

𝐴 2, 3
𝑥

𝑦

2

3
𝐴

,

,

2, 3



𝒙𝑦

𝒙𝑦

−
𝒙
𝑦

70 80 100 120
5

10

15

20

25

90 110

±15%

+20%

−20%



𝑥, 𝑦 = 身長,体重
= (100[𝑐𝑚], 14[𝑘𝑔])

70 80 100 120
5

10

15

20

25

90 110

±15%

+20%

−20%



(𝐱, y, z)

http://www25.tok2.com/home/toretate/d000928.html

𝒙
𝒚

𝒛



(𝑥, 𝑦, 𝑧)

𝐴 (2,3, 8)

𝒙
𝒚

𝒛

2
3

𝐴

8



𝑓 𝑥 = 2𝑥

𝑥
𝑓 𝑥

入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑥 𝑓 𝑥



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 𝑥 = 2𝑥

𝑥
𝑓 𝑥

𝑓 1 = 2

1

2



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 𝑥 = 2𝑥

𝑥
𝑓 𝑥

𝑓 3 = 6
𝑓 2 = 4
𝑓 0 = 0



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 𝑥 = 2𝑥



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝒙

𝑓 𝑥 = 2𝑥



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 𝑥 = 2𝑥

2

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏 𝑎



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 𝑥 = 2𝑥 − 2

参考：𝑓 𝑥 = 2𝑥
の直線



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 𝑥 = 2𝑥 − 2

𝑓 0 = −2

𝑓 1 = 0

𝑓 2 = 2

𝑓 −1 = −4

𝑓 −2 = −6



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 𝑥 = 3𝑥 + 1



入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 𝑥 = 3𝑥 + 1

𝑓 0 = 1

𝑓 1 = 4

𝑓 2 = 7

𝑓 −1 = −2

𝑓 −2 = −5

参考：𝑓 𝑥 = 2𝑥
の直線



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

入力𝒙

出力𝑓(𝑥)



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 0 =

𝑓 1 =

𝑓 2 =

𝑓 −1 =

𝑓 −2 =



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 0 = 𝑏

𝑓 1 = 𝑎 + 𝑏

𝑓 2 = 2𝑎 + 𝑏

𝑓 −1 = −𝑎 + 𝑏

𝑓 −2 = −2𝑎 + 𝑏

𝑏

𝑎 + 𝑏

2𝑎 + 𝑏

0 1 2−1−2



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 0 = 𝑏

𝑓 1 = 𝑎 + 𝑏
𝑏 𝑎

1



𝑎

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏
入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑏 𝑎増える

1

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏
𝑎

𝑥 1

𝑦

傾きの定義

𝑥 1



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

入力𝒙

出力𝑓(𝑥)

𝑓 1 = 𝑎 + 𝑏

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏
𝑥 = 1

𝑓 1 = 𝑎 + 𝑏
𝐴

𝑥, 𝑦 = (0,2)

𝑥, 𝑦 = (1, 𝑎 + 𝑏)1

𝐴



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

出力𝑓(𝑥)

𝑥

𝑓(𝑥)
𝑓 1 = 𝑎 + 𝑏

1

𝐴

𝐵

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏
𝑥 = 𝑥
𝐵 𝑥, 𝑦 = (0,2)

入力𝒙



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

出力𝑓(𝑥)

𝑥

𝑓(𝑥)
𝑓 1 = 𝑎 + 𝑏

1

𝐴

𝐵

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏
𝑥 = 𝑥
𝐵 𝑥, 𝑦 = (0,2)

点𝐵 𝑥, 𝑦 = (𝑥, 𝑎𝑥 + 𝑏)

点𝐵 𝑥, 𝑦 = (𝑥, 𝑓 𝑥 )

入力𝒙

𝑓 𝑥 上の点 (𝑥, 𝑓 𝑥 )





𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

B(𝑥2, 𝑦2)

𝐴(𝑥1, 𝑦1)

𝐴(𝑥1, 𝑦1) 𝐵(𝑥2, 𝑦2)

𝐴𝐵 𝑎, 𝑏



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

B(𝑥2, 𝑦2)

𝐴(𝑥1, 𝑦1)

𝑎

𝑥軸が𝑥2 − 𝑥1増えると

𝑦軸が𝑦2 − 𝑦1増えている

𝑥 1

𝑦

傾きの定義



𝑥 1

𝑦



6

𝒚

𝒙

1

2

𝑥 3 𝑦 6
𝑥 1 𝑦 2

3

𝑥
𝑥, 𝑦



𝑥 1

𝑦
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥

𝑥軸が𝑥2 − 𝑥1増えると

𝑦軸が𝑦2 − 𝑦1
増えている

𝑥 𝑥, 𝑦
𝑥 𝑥2 − 𝑥1のこと

𝑎
𝑦2−𝑦1

𝑥2−𝑥1



𝑏

𝑓 𝑥 =
𝑦2 − 𝑦1

𝑥2 − 𝑥1
𝑥 + 𝑏

B(𝑥2, 𝑦2)

𝐴(𝑥1, 𝑦1)

𝑥軸が𝑥2 − 𝑥1増えると

𝑦軸が𝑦2 − 𝑦1増えている

𝐴, 𝐵
𝑓 𝑥1 = 𝑦1
𝑓 𝑥2 = 𝑦2

直線𝑓 𝑥 上の点であるということは、
代入して成立するということです。



𝑓 𝑥 =
𝑦2 − 𝑦1

𝑥2 − 𝑥1
𝑥 + 𝑏

𝑓 𝑥1 = 𝑦1 =
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥1 + 𝑏

𝑓 𝑥2 = 𝑦2 =
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥2 + 𝑏

𝑦1 =
𝑦2−𝑦1

𝑥2−𝑥1
𝑥1 + 𝑏

𝑏

𝑏 = (𝑏を含まない数や数式)
𝑏

𝑥に𝑥1

𝑥に𝑥2



𝑦1 =
𝑦2−𝑦1

𝑥2−𝑥1
𝑥1 + 𝑏 𝑏

= 𝑏



𝑦1 =
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥1 + 𝑏

𝑦1 −
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥1 =
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥1 −
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥1 + 𝑏

𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥1

𝑦1 −
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥1 = 𝑏

𝑥2 − 𝑥1
𝑥2 − 𝑥1

𝑦1 −
𝑦2 − 𝑦1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥1 = 𝑏

1 =
𝑥2 − 𝑥1
𝑥2 − 𝑥1

𝑥2 − 𝑥1 𝑦1 − (𝑦2 − 𝑦1)𝑥1
𝑥2 − 𝑥1

= 𝑏

𝑥2𝑦1 − 𝑥1𝑦1 − 𝑦2𝑥1 + 𝑦1𝑥1
𝑥2 − 𝑥1

= 𝑏

𝑥2𝑦1 − 𝑦2𝑥1
𝑥2 − 𝑥1

= 𝑏



𝑓 𝑥 =
𝑦2 − 𝑦1

𝑥2 − 𝑥1
𝑥 + 𝑏

𝑥2𝑦1 − 𝑦2𝑥1
𝑥2 − 𝑥1

= 𝑏

𝑓 𝑥 =
𝑦2 − 𝑦1

𝑥2 − 𝑥1
𝑥 +
𝑥2𝑦1 − 𝑦2𝑥1

𝑥2 − 𝑥1

B(𝑥2, 𝑦2)

𝐴(𝑥1, 𝑦1)

𝑥
𝑥1, 𝑦1, 𝑥2, 𝑦2



𝑓 𝑥 =
𝑦2 − 𝑦1

𝑥2 − 𝑥1
𝑥 +
𝑥2𝑦1 − 𝑦2𝑥1

𝑥2 − 𝑥1

𝒚

𝒙

B 𝑥2, 𝑦2 = (3,6)

𝐴 𝑥1, 𝑦1 = (0,0)

𝑓 𝑥 = 2𝑥

𝐴 𝑥1, 𝑦1 = 0,0 , 𝐵 𝑥2, 𝑦2 = (3,6)



𝑓 𝑥 =
6 − 0

3 − 0
𝑥 +
3 × 0 − 6 × 0

3 − 0

=
6

3
𝑥 +
0 − 0

3

= 2𝑥

𝒚

𝒙

B 𝑥2, 𝑦2 = (3,6)

𝐴 𝑥1, 𝑦1 = (0,0)

𝐴 𝑥1, 𝑦1 = 0,0 , 𝐵 𝑥2, 𝑦2 = (3,6)

𝑓 𝑥 =
𝑦2 − 𝑦1

𝑥2 − 𝑥1
𝑥 +
𝑥2𝑦1 − 𝑦2𝑥1

𝑥2 − 𝑥1



𝐴 0,0 𝐵(3,6)
𝐴 𝑥1, 𝑦1 𝐵 𝑥2, 𝑦2

𝐴 𝑥1, 𝑦1 𝐵 𝑥2, 𝑦2
𝑓 𝑥

𝑓 𝑥 =
𝑦2 − 𝑦1

𝑥2 − 𝑥1
𝑥 +
𝑥2𝑦1 − 𝑦2𝑥1

𝑥2 − 𝑥1



𝑓 𝑥 = 2𝑥
𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏 𝑎 = 2, 𝑏 = 0



𝑣



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏 3

𝑓 𝑥, 𝑎, 𝑏 = 𝑎𝑥 + 𝑏

入力𝒙

出力𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

𝑏

入力𝒙

出力𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

𝑏

𝑎

入力𝒙

出力𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

𝑏

𝑎

𝒙を決めると𝑓の値が決まる

𝑏を変えると
直線𝑓が上に上がる

𝑎を変えると
直線𝑓の
傾きが変わる



𝑦 = 𝑓 𝑥, 𝑎, 𝑏 = 𝑎𝑥 + 𝑏
𝑥𝑦 𝑎𝑦 𝑏𝑦

𝑥𝑦

入力𝒂

出力𝑦 = 𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

入力𝒙

出力𝑦 = 𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

𝑏

入力𝒃

出力𝑦 = 𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

傾き𝑎



𝑦 = 𝑓 𝑥, 𝑎, 𝑏 = 𝑎𝑥 + 𝑏
𝑥𝑦 𝑎𝑦 𝑏𝑦

入力𝒂

出力𝑦 = 𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

𝑏

入力𝒙

出力𝑦 = 𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

𝑏
傾き𝑎

入力𝒃

出力𝑦 = 𝑓(𝑥, 𝑎, 𝑏)

𝑎𝑥
傾き1

傾き𝑥





(𝑥, 𝑦)

(𝑥, 𝑦)



(𝑥, 𝑦)



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑏 𝑎

1
𝑥 = 0

𝑥, 𝑦 = (0, 𝑏) 𝑎
𝑏 𝑦
𝑦



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑏 𝑎

1

1



𝑎𝑥 + 𝑏 + 1

𝑎

1

𝑎 𝑦 𝑏 + 1

𝑏 + 1

𝑓 𝑥 𝑓 𝑥 + 𝐴



𝑓 𝑥 𝑓 𝑥 + 𝐴

𝑓 𝑥
𝑔 𝑥 = 𝑓 𝑥 + 𝐴

𝑓 𝑥

𝑔 𝑥 = 𝑓 𝑥 + 𝐴

+𝐴



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑎

1

1𝑏



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑏 𝑎

1

𝑦



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑏 𝑎

1
𝑏 − 𝑎

𝑏 − 𝑎

𝑏 − 𝑎 𝑎
𝑎𝑥 + 𝑏 − a

𝑎(𝑥 − 1) + 𝑏

1



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑏 𝑎

1

𝑓 𝑥 1
𝑓 𝑥 − 1

𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑏 − 𝑎

1



𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑓 𝑥

𝐴

𝑔 𝑥

いま、𝑓 𝑥
𝑔 𝑥

𝑔 𝑥 𝑓 𝑥 − 𝐴



𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑓 𝑥

𝐴

𝑔 𝑥

いま、𝑓 𝑥
𝑔 𝑥



𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑓 𝑥 𝑔 𝑥

いま、𝑓 𝑥 （𝑥1, 𝑓(𝑥1))
𝑦 = 𝑓(𝑥1) 𝑔(𝑥)

𝑥

𝑥1

𝑓(𝑥1)



𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑓 𝑥 𝑔 𝑥

𝑓(𝑥1) 𝑔(𝑥)
𝐴 𝑔(𝑥1 + 𝐴)

𝑥 𝑥1 𝑥
𝑓 𝑥 = 𝑔(𝑥 + 𝐴)

𝑥1

𝑓(𝑥1)
𝐴

𝑥1 + 𝐴



𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴
𝑓 𝑥 = 𝑔(𝑥 + 𝐴)

𝑔 𝑥 𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑥 𝑥 − 𝐴
𝑥

𝑓 𝑥 − 𝐴 = 𝑔 𝑥 − 𝐴 + 𝐴 − 𝑔(𝑥)

𝑓 𝑥 − 𝐴 = 𝑔(𝑥)



𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑓 𝑥 𝑔 𝑥

𝑥2 − 𝐴

𝑓(𝑥2)
𝐴

𝑥2

いま、𝑔 𝑥 （𝑥2, 𝑓(𝑥2))
𝑦 = 𝑔(𝑥2) 𝑓 𝑥

𝑥



𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑓 𝑥 𝑔 𝑥

𝑔(𝑥2) 𝑓(𝑥)
𝐴 𝑓(𝑥2 − 𝐴)

𝑥 𝑥2 𝑥
𝑓 𝑥 − 𝐴 = 𝑔(𝑥)

𝑥2 − 𝐴

𝑓(𝑥1)

𝑥2

𝐴



𝑦 = 𝑓(𝑥)
𝑓 𝑥 − 𝐴 𝑥 𝐴

𝑓 𝑥 ＝ 𝑔 𝑥 + 𝐴 𝑔 𝑥 ＝𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑥2 − 𝐴

𝑓(𝑥1)

𝑥2

𝐴



𝑓 𝑡 ＝ 𝑔 𝑡 + 𝐴 𝑔 𝑡 ＝𝑓 𝑡 − 𝐴

𝑡1

𝑓(𝑡1)
𝐴

𝑓 𝑡 𝑔 𝑡 = 𝑓 𝑡 − 𝐴
𝑓 𝑡1 𝑔 𝑡2 = 𝑔(𝑡1 − 𝐴)

𝑓 𝑡 − 5 𝑓 𝑡

𝑡2



𝑡 = 0( !)

𝑡

𝒕 = 𝟎



𝑡

𝒕 = 𝟎



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑏

𝑓 𝑥 𝐴
𝑓(𝑥) + 𝐴

A
𝑓(𝑥) + 𝐴 𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

𝑏

𝑓 𝑥 𝐴
𝑓 𝑥 − 𝐴

A
𝑓 𝑥 − 𝐴

𝑓 𝑥
𝑓 −𝑥 𝑓 𝐴𝑥



𝑓 −𝑥
𝑓 −𝑥
𝑓 𝑥 = 2𝑥 + 1

𝑓 𝑥 = 2𝑥 + 1
𝑓 −𝑥 = 2 −𝑥 + 1
𝑓 −𝑥 = −2𝑥 + 1

0

𝑦

𝑥



𝑓 −𝑥 = −2𝑥 + 1

𝑥 = −1 3
𝑥 = 0 1
𝑥 = 1 −1

𝑓 −𝑥 𝑓 𝑥 𝑦軸を

0

𝑦

𝑥

𝑓 −𝑥



𝑓 𝐴𝑥
𝑓 𝐴𝑥
𝑓 𝑥 = 2𝑥 + 1

𝑓 𝑥 = 2𝑥 + 1
𝑓 𝐴𝑥 = 2𝐴𝑥 + 1

𝐴
1

2

𝑓 𝐴𝑥 = 𝑓
1

2
𝑥 = 2 ×

1

2
× 𝑥 + 1 = 𝑥 + 1

0

𝑦

𝑥



𝑓 𝐴𝑥
𝑓
1

2
𝑥 = 𝑥 + 1

𝑥 + 1

𝑥 = −1 0
𝑥 = 0 1
𝑥 = 1 2

𝑓 𝐴𝑥 𝑓 𝑥 (0, 𝑏)を
𝑦軸方向に𝐴倍拡大したもの

0

𝑦

𝑥

𝑓 𝐴𝑥









𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

g 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏
𝑓 𝑦 = 𝑎𝑦 + 𝑏
𝑓 𝑥 = 𝐴𝑥 + 𝐵



𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏
g 𝑥 = 𝑐𝑥 + 𝑑

𝑏

𝑑

𝑓 𝑥

g 𝑥

傾き𝑐

傾き𝑎



入力𝒕[秒]

位置𝑓 𝑡 [𝑚]

位置𝑓 𝑡 = 2𝑡

𝑥 𝑡

𝒕

𝑡



入力𝒕[秒]

位置𝑓 𝑡 [𝑚]

位置 𝑓 𝑡 = 𝑣𝑡

𝑣 = 2

𝑣

𝑣(𝑣𝑒𝑙𝑜𝑐𝑖𝑡𝑦)

傾き𝑣



入力𝒕[秒]

位置𝑓 𝑡 [𝑚]

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 𝑏

𝑓 𝑡 = 𝑣𝑡 𝑏

𝑏
𝑡 = 0

𝑓(0) = 0

傾き𝑣

𝑏



𝑥
𝑡 𝑡𝑖𝑚𝑒
𝑣(𝑣𝑒𝑙𝑜𝑐𝑖𝑡𝑦)

𝑓
𝑓 𝑡 𝑥 𝑡

𝑏 𝑥0

位置 𝑓 𝑡 = 𝑣𝑡 + 𝑏

位置 𝑥 𝑡 = 𝑣𝑡 + 𝑥0



𝑡 = 0 𝑥 𝑥0
0



𝑡 = 0 𝑥 𝑥0 = 20[𝑚] 20[m]



𝑓
𝑥

函数 𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

位置 𝑥 𝑡 = 𝑣𝑡 + 𝑥0

函数を𝑓と呼ぶ 𝑥

𝑥
𝑡

𝑎 𝑣

𝑏 𝑥0



𝑥 =速度𝑣 ×時間𝑡 +はじめの位置𝑥0

𝑥0
秒速5𝑚の速度𝑣で、4秒後の時間𝑡

位置 𝑥 𝑡

函数 𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏

位置 𝑥 𝑡 = 𝑣𝑡 + 𝑥0



𝑥 速度𝑣
𝑡

𝑓 𝑥 = 𝑎𝑥 + 𝑏 𝑥 𝑡 = 𝑣𝑡 + 𝑥0

𝑏 𝑎

1

𝑥0 𝑣

1秒 𝑡𝑥



位置𝑓 𝑡 = 𝑣𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎



𝑥 − 𝑡 𝑣 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

速度𝒗 [m/s]

時間𝒕 [秒]

−𝟏𝒎/𝒔

𝟎𝒎/𝒔

𝟏𝒎/𝒔

𝟐𝒎/𝒔

−𝟐𝒎/𝒔

𝑥 − 𝑡図に
𝑣 − 𝑡図

𝑥 − 𝑡図

𝑣
𝑣 − 𝑡図



𝑥 − 𝑡 𝑣 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

速度𝒗 [m/s]

時間𝒕 [秒]

−𝟏𝒎/𝒔

𝟎𝒎/𝒔

𝟏𝒎/𝒔

𝟐𝒎/𝒔

−𝟐𝒎/𝒔



𝑥 − 𝑡 𝑣 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

速度𝒗 [m/s]

時間𝒕 [秒]

−𝟏𝒎/𝒔

𝟎𝒎/𝒔

𝟏𝒎/𝒔

𝟐𝒎/𝒔

−𝟐𝒎/𝒔

𝑥 𝑡 = 2𝑡 + 𝑥0

𝑥 𝑡 = −𝑡 + 4𝑥 𝑡 = 0 + 2



𝑥 − 𝑡 𝑣 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

速度𝒗 [m/s]

時間𝒕 [秒]

−𝟏𝒎/𝒔

𝟎𝒎/𝒔

𝟏𝒎/𝒔

𝟐𝒎/𝒔

−𝟐𝒎/𝒔

𝑥 𝑡 = 2𝑡 + 𝑥0

𝑥 𝑡 = −𝑡 + 4𝑥 𝑡 = 0 + 2



𝑥 − 𝑡 𝑣 − 𝑡

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

位置𝒙 [m]

時間𝒕 [秒]

𝟏𝒎

𝟐𝒎

𝟑𝒎

𝟒𝒎

𝟎𝒎

0秒後 2秒後 3秒後1秒後

速度𝒗 [m/s]

時間𝒕 [秒]

−𝟏𝒎/𝒔

𝟎𝒎/𝒔

𝟏𝒎/𝒔

𝟐𝒎/𝒔

−𝟐𝒎/𝒔

面積
2m

面積-1m

𝑣 − 𝑡図

𝑥 − 𝑡図





| |
 𝑣 |  𝑣 |



𝑣

 𝑣
速度𝒗 [m/s]

時間𝒕 [秒]

−𝟏𝒎/𝒔

𝟎𝒎/𝒔



𝑣1 200[𝑘𝑚/ℎ]
𝑣2 −200[𝑘𝑚/ℎ]

|𝑣1 = |𝑣2 = 200[𝑘𝑚/ℎ]
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6 m + 2 s = ? ? ?

6 m ÷ 2 s = 3[m/s]
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𝑥 − 𝑡
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∆𝑥 ÷ ∆𝑡

𝑥 𝑡 = 𝑣𝑡 + 𝑥0

𝑥 − 𝑡 𝑣 − 𝑡


