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Abstract 
This paper describes the measure to robot contest in the fiscal year 2016. I succeeded in improvement 

of a cost performance ratio and reduction in working time the current year. Further, we developed 
omnidirectional drive mechanism and successfully modularized them. We cleared the first stage at the 
robot competition and achieved our goal. In addition, we also developed the robot control board. 
 
 

１．緒  言 

 

 1988 年から NHK，NHK エンタープライズ，高

等専門学校連合会主催(高等専門学校連合会につい

ては 2000 年より主催)によるアイデア対決・全国高

等専門学校ロボットコンテスト(以下，高専ロボコ

ン)が毎年開催されている．高専ロボコンは，全国の

高等専門学校 57 校 62 キャンパスが参加する全国規

模の教育イベントである．各キャンパスは 2 チーム

をエントリーし，全国 8 地区(北海道・東北・関東甲

信越・東海北陸・近畿・中国・四国・九州沖縄)の地

区大会に参加する．最終的には，この地区大会から

選抜された25チームが全国大会へ進出することとな

る．ロボット研究部は A チームとして，この大会に

参加している．しかし，過去に部員の急激な減少，2
チームをクラブで受け持つなどの過酷な状況が続い

たため，大会本番にてロボットが動かないというア

クシデントが続出した． 
 これとは別に高等専門学校では，科学技術の高度

化や産業構造の変化など社会のニーズにも対応しつ

つ，創造的な理工系人材の育成に向けた教育，実践

的なものづくり教育を行っている．本研究室におい

ても，平成 23 年に"学生による学生のためのものづ

くり"を推進するプロジェクト(以下，Orange 
Project)を立ち上げている[1]～[3]．また，平成 22 年度

に学校内でロボコン支援隊が発足されたことをきっ

かけに，ロボット研究部は体制を立て直すことを目

的として，Orange Project に参加することとなった[4]

～[9]． 
 また昨年度においては，Orange Project に参加し

て以来，初めての得点獲得に成功した[10]．そこで本

年度は，コストパフォーマンスの向上と製作時間の

短縮，および大会にて確実に第 1 ステージをクリア

することを目標とした．本論文では，実際に大会に

参加したA チームのロボットについて述べる． 
 

２．高専ロボコン2016 

 

 今年度の高専ロボコンのテーマは"ロボット・ニュ

ーフロンティア"で，ブロックを運び積み上げる競技

であった．ルールとしては，競技時間 3 分内に，港

町の高台にブロックの灯台を設置し，海を挟んだ新

大陸に船などを利用して上陸した後，丘にブロック

の砦を立てるというものであった．以下に，大会に

参加した A チームのロボットと新たに開発した基板

について述べる． 
 
２．１ 参加ロボット 

 今年度作成した A チームのロボットを図 1，図

2 に示す．本年度はロボットを製作するにあたっ

て，先に述べたことも含め，以下の 6 について考

慮した．以下に，その詳細について述べる． 
 
 ・コストパフォーマンスの向上 
 ・製作時間の短縮 
 ・全方位駆動部の実装 
 ・駆動部のユニット化 
 ・角材の利用 
 ・本体の軽量化 
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図 1 大会参加ロボット(Orange-Aika2) 

 
 

 

図 2 大会参加ロボット(Orange-Aika8) 

 
 
２．１．１ コストパフォーマンスの向上 

 コストパフォーマンスの向上を図るために昨年

度と同様に，過去に使用していた多くの部品を流

用した．また部員数の増加に伴い，角材を利用し

た学生主体の加工にシフトしたことで，コストを

抑えることに成功した． 
 
２．１．２ 製作時間の短縮 

 昨年度は，ロボットのフレームを市販品にした

ことで，加工時間の短縮とフレームの組み換えが

可能となり，製作時間の大幅な短縮に繋がった． 
 しかし，フレームは単価が高い上に，購入手続

きから納品まで島国の関係上時間がかかるという

問題がある．そこで角材を使用し，その加工も最

小限のものにすることで，大幅な製作時間の短縮

を試みた．従来であれば，部員数の問題で角材加

工への移行が不可能であったが，近年は部員数も

増えたことで，他校と同様の手法を一部取り入れ

ることが可能となった． 
 
２．１．３ 全方位駆動部の実装 

 これまでは，ロボットが確実に動くことに重点

を置いていたが，安定した部員数の確保や基礎技

術の定着が成されたため，次のフェーズとしてす

べての競技内容が行えることを最終目標とした．

そこで，将来性を考慮して駆動部を今年度から全

方位駆動に変更することとした(図 3)． 
 
 

 

図 3 全方位駆動部(Orange-Aika2) 

 
 
２．１．４ 駆動部のユニット化 

 本年度，全方位駆動に変更するにあたって，RC
サーボモータとタイヤの直結で，どの程度の実用

性があるのか検証する必要があった．また，次年

度以降にモータを流用することを考慮して，モー

タが壊れないようにする必要もあった．さらに，

汎用性の面から全方位だけでなく一般的な駆動 2
輪にも対応しなければならなかった． 
 そこで，駆動部のユニット化をするにあたり，

昨年度の反省を生かし，以下の 4 点の工夫を施し

た． 
 

・一体型のフレームを用意し，モータとタイ

ヤの取り付け精度を向上した(図 4)． 
 
・カップリングにより，ある程度の加工・組

み付け誤差を吸収した(図 4)． 
 
・確実に動作させるために，軸の太さや板厚

に余裕を持たせた(図 4)． 
 
・オムニホイールにゴムを挟むことで一般的

な車輪として代用できるように，工夫を施

した(図 5)． 
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図 4 全方位駆動ユニット(Orange-Aika2) 

 
 

 

図 5 一般タイヤへの代用(Orange-Aika8) 

 
 
２．１．５ 角材の利用 

 "コストパフォーマンスの向上"，"製作時間の短

縮"，"本体の軽量化"を目的とし，市販のフレーム

から角材のフレームに変更した(図 6)．角材の変更

にあたり，"角材の切り出し"，"短面のカット"，"
穴加工"の 3 点のみで構成される設計に限定する

ことで，現在の部員数でも加工に要する時間を希

望納期範囲内に収めることができた． 
 
 

 

図 6 フレームへの角材使用(Orange-Aika2) 

 
 
２．１．６ 本体の軽量化 

 近年，高専ロボコンにおいて，複雑な機構を要

求される反面，安全性の面からロボットの軽量化

が求められている．本校では，製作負担を減らす

ために，市販品の利用を行ってきたが，今後コン

テストで勝ち抜いていくためには，一部の部品を

角材に変更することで軽量化を行い，その軽量化

によって得られた重量の余剰分をモジュールに費

やすことで，これまでどおりの作業効率を維持し

たまま，勝てるロボット製作の技術を育む必要が

ある．そこで，本年度は角材の使用のみならず，

角材を固定するジョイント部分についても，シン

プル設計を施した(図 7)． 
 
 

 

図 7 ジョイント部品(Orange-Aika2) 

 
 
２．２ 高専ロボコン専用基板 

 これまで使用してきたロボット制御基板を図 8
に示す． 
 
 

 

図 8 従来の制御基板 

 
 
 この基板は，四国地区の総合文化祭で行われる"
ミニロボットコンテスト"に出場するロボットの

ためのものであった．しかし，高専ロボコンにお

いて，本校ではセンサを多用するレベルに達して

いなかったため，この基板を流用することが最も

開発効率がよい方法であった．しかし，今後コン
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テストで勝利するためにはセンサを利用していく

必要がある．さらに，低学年で構成された製作メ

ンバーの関係上，学習も兼ねて基板への書き込み

回数が増大し，結果として書き込み回数を超え，

基板が壊れるという問題も多発した．そこで，学

習も兼ねて汎用的な制御基板を作成した(図 9)．こ
れにより，マイコンの書き込み回数が超えて壊れ

た場合においても，この汎用制御基板を入れ替え

るだけで，すぐに復旧することが可能となった．

また，新たに開発した高専ロボコン用のロボット

制御基板シールドを装着することで，簡単に高専

ロボコン仕様に変更できる工夫を施した(図 10)． 
 
 

 

図 9 汎用制御基板 

 
 

 

図 10 汎用制御基板 + 高専ロボコン専用基板 

 
 

３．結  言 

 

 今回我々は，当初の目的通り第 1 ステージをクリ

アした．また，今後を見据えた準備が整った．来年

度は，モータをダブルモータにすることで，コンテ

ストで十分通用するレベルにロボットの性能を引き

上げる予定である． 
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