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 開催案内書 
 

    ■■■■開催開催開催開催日日日日        
        ＲＴＲＴＲＴＲＴ研究発表会研究発表会研究発表会研究発表会：：：：平成平成平成平成 22222222 年年年年 3333 月月月月 20202020 日日日日（（（（土土土土））））    

        ロボットロボットロボットロボット競技会競技会競技会競技会：：：：平成平成平成平成 22222222 年年年年 3333 月月月月 22221111 日日日日（（（（日日日日））））    
    

    ■■■■会場会場会場会場                名古屋市中小企業振興会館名古屋市中小企業振興会館名古屋市中小企業振興会館名古屋市中小企業振興会館    
                                                        名古屋市千種区吹上二丁目名古屋市千種区吹上二丁目名古屋市千種区吹上二丁目名古屋市千種区吹上二丁目６６６６番番番番３３３３号号号号    

    
                                                                            
                                                                            
                                                                            
                                                                            

                                    
                                                                            
            ＲＴ研究発表会                 ロボット競技会 

                                                                                                                                                                     

                                                                                                                    

   主催：中部ロボット制御研究会 
      （名古屋工学院専門学校内） 
 

         後援：愛知県  

     名古屋市     

            （財）人工知能研究振興財団    

  



目目目目    的的的的    
日ごろ培ったロボット技術の成果を発表する場を提供し、技術力と自己表現力、創

造力の向上をめざすことによって、職業教育の向上とモノづくり産業振興の一助とな

ることを目的とする。 

 

ＲＴＲＴＲＴＲＴ研究発表会研究発表会研究発表会研究発表会    

    ＲＴ（Robot Technology：ロボット技術）に関する発表会で、技術者育成の一助と

なることを目的としてロボット競技会の前日に開催いします。高校生および一般（大

学生、専門学校生を含む）の方による、日ごろ各種ロボットについて、あるいはロボッ

トの要素技術について研究されている内容や成果についての発表会です。 

 発表に先立ち、エンジニア向け研修サービス、教育機関向け実習教材開発販売など

を行う株式会社アフレル（http://www.afrel.co.jp/）様による技術講演会を行います。 

  

 ・発表または聴講を希望される方は、発表会参加要領（２頁）を参照下さい。 

 ・競技会の賞典には関係しません。 

 ・発表者（団体）には今後の研究に対し奨励金を進呈します。 

 

開催開催開催開催日時日時日時日時・・・・場所場所場所場所    

  ●●●●ＲＴＲＴＲＴＲＴ研究発表会研究発表会研究発表会研究発表会    

  平成 22 年３月 20 日（土）  

  10:00～15:00（受付は 9:30 より、終了時刻は予定） 

名古屋市中小企業振興会館  第３会議室 

 

  ●●●●ロボットロボットロボットロボット競技会競技会競技会競技会    

  平成 22 年３月 21 日（日） 

  10:00～16:00（受付は 9:30 より、終了時刻は予定） 

  名古屋市中小企業振興会館 第１ファッション展示場 

   

見学見学見学見学およびおよびおよびおよび参加費用参加費用参加費用参加費用 

  ●●●●ＲＴＲＴＲＴＲＴ研究発表会研究発表会研究発表会研究発表会    

 発表：無料 

  聴講：無料 

 

        ●●●●ロボットロボットロボットロボット競技会競技会競技会競技会    

 見学者：入場無料 

 参加費：ロボット 1 台につき 500 円  詳細は参加要領（３項～）参照 
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－ＲＴ－ＲＴ－ＲＴ－ＲＴ研究発表会研究発表会研究発表会研究発表会－－－－        

発表者発表者発表者発表者（（（（団体団体団体団体））））のののの資格資格資格資格    

 高校生、専門学校生、大学生および教員を含む一般の個人またはクラブなどの団体

の方で、ロボットやロボットに関する要素技術の製作または研究をされている方。 

 

発表発表発表発表のののの方方方方法法法法、、、、時間時間時間時間    

１１１１．．．．機材機材機材機材    

  マイク、プロジェクター、スクリーン、実演台、PowerPoint がインストールさ 

 れているパソコンが用意されています。 

２２２２．．．．発表方法発表方法発表方法発表方法    

  上記機材から必要なもの、あるいは持参の機材を使用して、ロボットに関する 

 研究発表をしていただきます。実演および資料の配布は可能です。 

３３３３．．．．発表時間発表時間発表時間発表時間        

    準備、発表および質疑応答を含め、１テーマの持ち時間は 25 分以内とします。    

 

研究奨励金研究奨励金研究奨励金研究奨励金    

 発表者（団体）には、１つの発表につき金１万円を今後の研究に対しての奨励金と

して進呈します。 

    

参加参加参加参加要領要領要領要領    

１１１１．．．．募集募集募集募集テーマテーマテーマテーマ数数数数   ６テーマ 

２２２２．．．．競技会競技会競技会競技会へのへのへのへの参加参加参加参加  発表されたロボットにて、競技会のパフォーマンス部門 

                     および他の部門へ参加することは可能です。 

３３３３．．．．聴講聴講聴講聴講のみののみののみののみの参加参加参加参加   聴講のみの参加も可能です。参加票の提出をお願いします。 

 

４４４４．．．．ＲＴＲＴＲＴＲＴ研究発表会参加票研究発表会参加票研究発表会参加票研究発表会参加票（（（（添付用紙添付用紙添付用紙添付用紙））））のののの提出提出提出提出：：：：平成平成平成平成 22222222 年年年年１１１１月月月月 11115555 日日日日（（（（金金金金））））までまでまでまで    

 ＊＊＊＊申込者多数申込者多数申込者多数申込者多数のののの場合場合場合場合でででで６６６６テーマテーマテーマテーマ決定決定決定決定したしたしたした段階段階段階段階でででで締締締締めめめめ切切切切らせていただきますらせていただきますらせていただきますらせていただきます。。。。 

・発表を希望される方、また聴講を希望される方は期日までにご提出下さい。 

・申込者の欄は、先生または個人（生徒、学生、社会人等）のいずれかの欄に記 

 入下さい。後の連絡は申込者の方に行います。 

 ・発表を希望される方は、テーマ、概要もご記入下さい。 

    

５５５５．．．．提出方法提出方法提出方法提出方法    郵送、FAX またはＥメールにて提出をお願いします。    

６６６６．．．．提出先提出先提出先提出先        ６頁に記載してあります。 
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－－－－ロボットロボットロボットロボット競技会競技会競技会競技会－－－－ 

競技種目競技種目競技種目競技種目・・・・競技概要競技概要競技概要競技概要     

●●●●ライントレーサライントレーサライントレーサライントレーサ部門部門部門部門（詳細ライントレーサ競技規定参照 12 頁）    
 財団法人ニューテクノロジー振興財団マイクロマウス委員会公認の「ロボトレース

競技」ルールに準じる。 

 ロボトレース競技では、2008 年度より最小曲率半径、コーナーマーカーの長さなど

規定の一部が改定となったが、熱田の森ロボット競技会は改定前改定前改定前改定前のののの規定規定規定規定に準じて行う。 

    

高校生高校生高校生高校生のののの部部部部（（（（中学生以下中学生以下中学生以下中学生以下のののの参加参加参加参加もももも可能可能可能可能））））    

 3.6m×5.4m のベニヤ板（黒）に設けられた白線（テープ）上をスタートからゴール

までを走行し、その走行時間を競う。クロスしたラインのない比較的容易な約 40m 以

下のコースで競う。 

    

一般一般一般一般のののの部部部部（（（（高校生以下高校生以下高校生以下高校生以下のののの参加参加参加参加もももも可能可能可能可能））））    

    3.6m×5.4m のベニヤ板（黒）に設けられた白線（テープ）上をスタートからゴール

までを走行し、その走行時間を競う。クロスしたラインおよび曲率半径の小さいコース

で競う。 

    

●●●●ロボットロボットロボットロボット相撲部門相撲部門相撲部門相撲部門（（（（自立型自立型自立型自立型３３３３kgkgkgkg 級級級級））））    
 富士ソフト株式会社が主催する「全日本ロボット相撲大会」の試合規則 Ver.3.4

（http://www.fsi.co.jp/sumo/rule.html に掲載）に準じて競技を行う。 

 ただし、土俵は本校の手作りのものを使用する。 

 

●●●●歩行歩行歩行歩行ロボットロボットロボットロボット徒競走部門徒競走部門徒競走部門徒競走部門    

多足型多足型多足型多足型のののの部部部部（（（（２２２２足足足足をををを除除除除くくくく））））（詳細歩行ロボット徒競走競技規定参照 ７頁）    

移動のための脚部や関節がリンク機構またはサーボモータで構成された３足以上の

歩行ロボットが、幅約 0.6m のベニヤ板上のコース（直線距離 3m）を走る（歩く）競

技で、その歩行時間を競う。 

    

２２２２足型足型足型足型のののの部部部部（詳細歩行ロボット徒競走競技規定参照 10 頁）    

移動のための脚部や関節がリンク機構やサーボモータなどで構成された２足歩行ロ

ボットが、幅約 0.6m のベニヤ板上のコース（直線距離 3m）を走る（歩く）競技で、

その歩行時間を競う。 
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－ロボット競技会－ 

●●●●ロボットパフォーマンスロボットパフォーマンスロボットパフォーマンスロボットパフォーマンス部門部門部門部門（ロボットパフォーマンス競技規定参照 11 頁）    
定められた時間内で、自らが開発したロボット（プログラム開発を含む）でパ

フォーマンス（実演）と発表（解説）を行う。 

パフォーマンス、発表形式は参加者の演出によるものとする。ロボットの機構、制

御法などの技術力、独創性、アイディア、ロボットと操作のコミュニケーション力お

よび発表力などを審査による得点制で上位入賞者を決定する。 

 

 

参加要領参加要領参加要領参加要領    

１１１１．．．．ロボットロボットロボットロボット競技会参加予定票競技会参加予定票競技会参加予定票競技会参加予定票（（（（添付用紙添付用紙添付用紙添付用紙））））のののの提出提出提出提出    ：：：：    平成平成平成平成 22222222 年年年年１１１１月月月月 15151515 日日日日（（（（金金金金））））までまでまでまで    

参加予定数を把握するためのものです。 

    

２２２２．．．．ロボットロボットロボットロボット競技会参加票競技会参加票競技会参加票競技会参加票（（（（添付用紙添付用紙添付用紙添付用紙））））のののの提出提出提出提出    ：：：：    平成平成平成平成 22222222 年年年年３３３３月月月月５５５５日日日日（（（（金金金金））））までまでまでまで    

    

３３３３．．．．提出方法提出方法提出方法提出方法  

  ・添付の用紙に必要事項（申込者は先生、個人（生徒、学生、社会人等）のいずれか）を記入 

   の上、郵送、FAX またはＥメールで提出をお願いします。  

 ・用紙が不足の場合、恐れ入りますがコピーまたは本校ホームページからダウン 

  ロードをお願いします。 

 ・Ｅメールで申し込みをされる場合、競技種目、ロボットの名称、操作者、メン 

  バーの氏名など記入漏れのないようお願いします。（添付用紙は特に必要ありません） 

 ・競技会からの連絡は申込者の方に行います。 

 

４４４４．．．．ロボットプロフィールロボットプロフィールロボットプロフィールロボットプロフィール（（（（添付用紙添付用紙添付用紙添付用紙））））のののの提出提出提出提出     ：：：：    平成平成平成平成 22222222 年年年年３３３３月月月月１２１２１２１２日日日日（（（（金金金金））））までまでまでまで    

  ライントレーサ部門とロボットパフォーマンス部門については、ロボットプロ 

 フィールを提出願います。特別賞の選考、採点の参考にさせていただきます。 

    

５５５５．．．．提出先提出先提出先提出先    : ６頁に記載してあります。    

    

６６６６．．．．参加費参加費参加費参加費    

 ・ロボット 1 台につき 500 円。 

 ・ロボットパフォーマンス部門において、複数のロボットを用いてパフォーマン 

  ス（実演、発表）を行う場合は１台分（500 円）となります。 

 ・ライントレーサ部門で、高校生以下の方は同じロボットで高校生の部と一般の 

  部の両方に出場できます。その場合、参加費は２台分（1000 円）となります。  

 ・ロボットパフォーマンス部門に他部門（競技）と同じロボットでの出場は可能 

  です。その場合、参加費は出場される競技ごとに 500 円必要です。 
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－ロボット競技会－    

賞賞賞賞    典典典典    

    個人賞個人賞個人賞個人賞：競技ごとに優勝、準優勝、３位に賞状、副賞を授与します。また、特に 

     技術的に優れたロボットまたは独自性のあるロボットに対し選考により 

     特別賞を授与します。 

    

    団体賞団体賞団体賞団体賞：２部門以上に出場した一つの団体を対象とし、最も優秀な１団体に団体 

     賞を授与します。（団体賞規定参照） 

 

 

安全性安全性安全性安全性のののの確保確保確保確保    

 １．すべての競技ロボットはスタート、ストップスイッチを有し、操作者は容易 

   にかつ安全にロボットの始動、停止を行える構造であること。 

 

 ２．操作者はロボット操作時、手袋を着用すること。ただし、審判が特に必要が 

   ないと判断した場合を除く。 

    

    ３．すべての競技参加ロボットは、駆動用電池の出力側短絡が容易に起こらない 

   ような配置、配線であること。また、モータの拘束が想定される場合は、十 

   分に安全な方策を講じていること。電池の充電装置についても同様とする。 

 

 ４．競技開始前のロボットの車検では、駆動電池について上記３を確認する。 

    

    会場会場会場会場はははは、、、、消防署消防署消防署消防署からからからから火気厳禁火気厳禁火気厳禁火気厳禁であることをであることをであることをであることを強強強強くくくく指導指導指導指導されておりますされておりますされておりますされております。。。。特特特特ににににリチウリチウリチウリチウ    

ムポリマームポリマームポリマームポリマー電池電池電池電池をををを使用使用使用使用されるされるされるされる場合場合場合場合はははは、、、、くれぐれもくれぐれもくれぐれもくれぐれも事故等事故等事故等事故等なきようなきようなきようなきよう充分注意充分注意充分注意充分注意をおをおをおをお願願願願いしいしいしいし

ますますますます。。。。    

 ロボットロボットロボットロボット相撲部門相撲部門相撲部門相撲部門ではではではでは、、、、リチウムポリマーリチウムポリマーリチウムポリマーリチウムポリマー電池電池電池電池をををを使用使用使用使用のののの場合場合場合場合はははは、、、、事前事前事前事前にににに必必必必ずずずず審判審判審判審判にににに

伝伝伝伝えてえてえてえて下下下下さいさいさいさい。。。。電池電池電池電池からのからのからのからの発火発火発火発火のののの恐恐恐恐れがれがれがれが発生発生発生発生したしたしたした場合場合場合場合、、、、試合試合試合試合をををを中断中断中断中断することがありますることがありますることがありますることがありま

すすすす。。。。    
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－ロボット競技会－    

 

会場設備会場設備会場設備会場設備・・・・機材等機材等機材等機材等    

 １．会場内に選手控え場を設けますが、長机は基本的に各団体１本（椅子３脚） 

   となります。調整やプログラミングに必要な台および椅子は、各自で用意下 

   さい。また、各競技の競技コースの周囲に選手待機場所を設けます。 

 ２．競技場周囲の壁の 100 ボルトコンセントから、各団体の選手控え場へテーブ 

   ルタップを１本配線してあります。 

 ３．競技場内では半田ごての使用はできません。    
 ４．調整用のライントレーサコース、相撲ロボット土俵は用意されています。 

 

 

 

個人情報個人情報個人情報個人情報についてについてについてについて    

本競技会参加者の団体名、個人名、ロボット名、写真および競技風景写真（見学者

を含む）などの情報は、本競技会の各種報道機関および本競技会ホームページで掲載・

報道されることがあります。これ以外への使用はしませんが、特に問題がある方はお

申し出ください。 

 

 

 

書類提出先書類提出先書類提出先書類提出先・・・・競技競技競技競技にににに関関関関するおするおするおするお問問問問いいいい合合合合わせわせわせわせ    

〒456-0031 名古屋市熱田区神宮四丁目７番２１号 

  名古屋工学院専門学校 

  中部ロボット制御研究会事務局   

      平岩 清 

       TEL   （052）681-1311 

       FAX   （052）681-8257 

       E-mail  hiraiwa@denpa.ac.jp 
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＜＜＜＜歩行歩行歩行歩行ロボットロボットロボットロボット徒競走規定徒競走規定徒競走規定徒競走規定＞＞＞＞    

多足型多足型多足型多足型のののの部部部部    

１１１１....ロボットロボットロボットロボット規定規定規定規定    

（（（（１１１１））））ロボットロボットロボットロボットのののの脚数脚数脚数脚数・・・・大大大大きさきさきさきさ・・・・重量重量重量重量    

 ①脚数は３足以上ですべて動作すること。 

 

 ②スタート時、縦･横･高さがおおむね 30･30･70cm 以内で、重量の制限はない。 

  （スタート後の変形はかまわない） 

    

（（（（２２２２））））移動方法移動方法移動方法移動方法    

 動力を回転運動によって接地面に伝達するもの（通常のタイヤ移動）ではなく、

モータなどの回転運動を、リンク機構やサーボモータを介して揺動する脚部と接地面

の一時的接触による「歩行」移動であること。 

 脚部が接地面に触れたまま（いわゆる「すり足」）での歩行ではなく、一連の歩行動

作中、必ず接地面から脚部が離れる瞬間があることが必要で、すべての脚が順にある

いは同時に接地面から離れること。 

    

（（（（３３３３）「）「）「）「歩行歩行歩行歩行」」」」のののの定義定義定義定義    

 ロボットに脚部があり、ロボットを移動させるための最終運動が脚部の揺動、前後

運動であること。ただし、脚部に底板がある場合、歩行を容易にするための底板の回

転は（２）に反しない限り認める。 

 

（（（（４４４４））））ロボットロボットロボットロボットのののの歩数歩数歩数歩数    

 1 本または同時に動作する複数の脚部の歩行するための動作を 1 歩とし、スタート

からゴールまでの歩数は 10 歩以上であること。 

 

（（（（５５５５））））エネルギーエネルギーエネルギーエネルギー源源源源    

 危険のある火気類以外の電池、ゴム、ばねによるものであること。 

 

（（（（６６６６））））ロボットロボットロボットロボット本体本体本体本体    

 市販の歩行型ロボットの模倣は認めるが、自作であること。 

 

（（（（７７７７））））ロボットロボットロボットロボットのののの操作操作操作操作    

 スタートの合図でスイッチをオンし、または動作しているロボットをスタートエリ

アに置き、ロボットをスタートさせる。その後はゴールするまでロボットに手をふれ

てはならない。また、有線や無線による遠隔操作もしてはならない。 
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＜歩行ロボット徒競走・多足型の部＞    

２２２２....競技規定競技規定競技規定競技規定                                                                 

（（（（１１１１））））競技場競技場競技場競技場 

     材質：ベニヤ板 厚み 9mm    

     塗装：水性ペイント、こげ茶、濃い緑 

 

   スタートライン（白色ビニルテープ 幅 19mm）  ゴールライン（白色ビニルテープ 幅 19mm） 

           ライン（白色ビニルテープ 幅 19mm） 

スタートエリア（こげ茶）                     ゴールエリア（こげ茶） 

 

 

 

                                                                         

                                                                       600 

                                     

                                                                        450 

    50                                                                            1850 

   壁 

 (こげ茶                                                                600 

 高さ 30mm） 

 

             300                     3000                               100 

                                     3600 

                                     単位 mm 

         コース（こげ茶）             コース外（濃い緑） 

                競技場図 

 

  注） コースは水平とするが、ベニヤ板の接続面に２ｍｍ程度の段差が生ずることがある。 

 

 

（（（（２２２２））））競技方法競技方法競技方法競技方法    

 ２台のロボットを同時にスタートさせる。組み合わせは競技運営側で行い、タイム

レースとする。 

 

（（（（３３３３））））競技時間競技時間競技時間競技時間    

 １レース１分以内でコースを替えて合計２回行う。各レースの間隔は１分以内とし、

その期間内であれば電池の交換は認める。 
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＜歩行ロボット徒競走・多足型の部＞    

（（（（４４４４））））勝敗勝敗勝敗勝敗                                                                                

① すべての競技が終了し、ゴール到達までの時間が短いロボットを上位として順

位を決める。 

 

② ロボットがコースからはみ出た場合、再スタートは１回できるが、記録は最初

のスタートからの継続時間となる。 

 

③ ロボットがゴールまで到達しない場合は、スタートからの歩行距離を記録とす

る。ゴールまで到達した時間が最も遅いロボットの次から、歩行距離の長いロ

ボットを上位として順位を決める。 

 

④ 歩行距離は、１レースの競技時間を経過した時点での、スタートラインから、

コース内にあるロボット本体でスタートラインに最も近い部分までの最短距離

とする。完全にコース外へ出てしまった状態で競技時間が経過した場合は、は

み出た地点までの最短距離を歩行距離とする。 

 

             歩行距離             コース外（濃い緑） 

   スタートライン 

 

 

 

 

               歩行距離 

                          ロボット 

                             

⑤ ロボットまたは操作者が相手のロボットの走行を妨げた場合、その競技は失格

となり、妨害されたロボットは再度のスタートが許される。 

 

（（（（５５５５））））時間時間時間時間のののの計測計測計測計測    

 歩行時間は自動で計測をする。スタートは手動で、ゴールはコース床上約５cm の高

さに設置してある赤外線センサにより検出を行う。ロボット製作時に考慮すること。 

 

（（（（６６６６））））そのそのそのその他他他他    

 上記規定以外の事項については、審判団の協議により決定する。 
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＜歩行ロボット徒競走・２足型の部＞ 

２２２２足型足型足型足型のののの部部部部                 

１１１１．．．．ロボットロボットロボットロボット規定規定規定規定    

（（（（１１１１））））ロボットロボットロボットロボットのののの脚数脚数脚数脚数・・・・大大大大きさきさきさきさ・・・・重量重量重量重量およびおよびおよびおよび制御法制御法制御法制御法    

  ①脚数は２足ですべて動作すること。 

  ②スタート時、本体が縦･横･高さが 30･30･70cm 以内（コントローラ部、有線部 

      を除く）で、重量の制限はない。（スタート後の変形はかまわない） 

  ③動力源（電池）は本体ロボットに内蔵のこと 

  ④ロボットの制御法：自律、有線、無線のいずれでも行うことができる。 

   ただし、人による機械的誘導（押す、引張る、触るなど）を除く。 
    

（（（（２２２２））））移動方法移動方法移動方法移動方法    

 多足型に同じ（７頁） ただし、２脚が交互あるいは同時に接地面から離れること。

また、ロボットが転倒した状態など２脚以外の部分が接地しての歩行は認められない。 
    

（（（（３３３３）「）「）「）「歩行歩行歩行歩行」」」」のののの定義定義定義定義   多足型に同じ（７頁） 

（（（（４４４４））））ロボットロボットロボットロボットのののの歩数歩数歩数歩数        多足型に同じ（７頁）    

（（（（５５５５））））エネルギーエネルギーエネルギーエネルギー源源源源            多足型に同じ（７頁）       

（（（（６６６６））））ロボットロボットロボットロボット本体本体本体本体    

 市販の２足歩行型ロボットの使用は認めるが、ハードまたはソフトのいずれかが自

作であること。 
    

（（（（７７７７））））ロボットロボットロボットロボットのののの操作操作操作操作    

 スタートの合図でスイッチをオンし、または動作しているロボットをスタートエリ

アに置き、ロボットをスタートさせる。その後ゴールするまで触手等によるロボット

の機械的誘導はできない。（有線、無線によるロボット操作は可能。） 

    

２２２２．．．．競技規定競技規定競技規定競技規定                                                            

（（（（１１１１））））競技場競技場競技場競技場                        多足型に同じ（競技場図参照 ８頁） 

（（（（２２２２））））競技方法競技方法競技方法競技方法    

 ２台のロボットを同時にスタートさせる。組み合わせは競技運営側で行い、タイム

レースとする。 
    

（（（（３３３３））））競技時間競技時間競技時間競技時間    

 １レース３分以内でコースを替えて合計２回行う。各レースの間隔は１分以内とし、

その期間内であれば電池の交換は認める。 
    

（（（（４４４４））））勝敗勝敗勝敗勝敗       多足型に同じ（９頁）    

（（（（５５５５））））時間時間時間時間のののの計測計測計測計測                多足型に同じ（９頁）    

（（（（６６６６））））そのそのそのその他他他他    

 上記規定以外の事項については、審判団の協議により決定する。 
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＜＜＜＜ロボットパフォーマンスロボットパフォーマンスロボットパフォーマンスロボットパフォーマンス規定規定規定規定＞＞＞＞    

１１１１．．．．ロボットロボットロボットロボット構造構造構造構造、、、、規格規格規格規格、、、、操作操作操作操作    

（（（（１１１１））））ロボットロボットロボットロボットのののの規格規格規格規格 

 ①モータやソレノイドなどのアクチュエータにより運動する機構をもつこと。ま 

  たは、会話など人間（生物）のもつ機能に類似した機能が実現できること。 

 ②スタート時のロボット 1 台の大きさは、縦･横･高さが 1･1･1m 以内であること。 

 ③出場ロボットの台数、その他構造に関する制限はない。 

 

（（（（２２２２））））ロボットロボットロボットロボットのののの操作操作操作操作  自律、有線、無線のいずれも可能。 

 

２２２２．．．．競技方法競技方法競技方法競技方法・・・・内容内容内容内容    

（（（（１１１１））））競技場環境競技場環境競技場環境競技場環境    

 競技エリア内にはマイク、プロジェクター、スクリーン、約 1.2×2.4m の競技台、

電源が用意されている。（フロアを利用することも可能） 

    

（（（（２２２２））））競技競技競技競技のののの方法方法方法方法    

 ①準備が整ったら競技者（発表者）はテーマを告げ、ロボットのパフォーマン 

  ス（実演）と発表(解説)を 10 分以内でまとめる。 

 ②発表は、発表者、操作者の演出で自由に行う。プロジェクター、スクリーンの 

  利用、資料配布は可能。   

   （例） ・研究発表会形式  

       ・操作者または発表者とロボットのストーリー立てなど 

 

３３３３．．．．審査内容審査内容審査内容審査内容、、、、順位順位順位順位                                                                                                

（（（（１１１１））））審査内容審査内容審査内容審査内容    

    ①ロボットのパフォーマンス（実演） 

   「パフォーマンス・演技」、「構造・デザイン」、「制御方法」を審査し、各項目ごと 

   に得点をつける。 

 ②コミュニケーション、発表力  

  「発表力」、「発表内容」、「全体的なまとまり」を審査し、各項目ごとに得点をつ 

    ける。 

 

（（（（２２２２））））順順順順位位位位        ①と②の合計得点により決定する。 

 

（（（（３３３３））））審査員審査員審査員審査員        企業、団体等外部を含め３、４名で構成。    

 

４４４４．．．．そのそのそのその他他他他    

 ①ロボットパフォーマンス出場者人数は３名以内とする。 

 ②上記以外で個別に必要な物については各競技者で準備すること。 

 ③不明な点については主催者に問い合わせてください。 
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＜＜＜＜ライントレーライントレーライントレーライントレーササササ競技規定競技規定競技規定競技規定＞＞＞＞    

 ライントレーサ競技とは、ロボットに定められた周回コースを走行させ、そのス

ピードを競う競技である。ここに出場するロボットをライントレーサと呼ぶ。 

 

１１１１．．．．ライントレーサライントレーサライントレーサライントレーサにににに関関関関するするするする規定規定規定規定    

（１）ライントレーサは自律型でなければならない。 

  スタートの操作を除き、有線、無線を問わず外部からの一切の操作を行っては 

  ならない。 

 

（２）ライントレーサの大きさは、全長 25cm、全幅 25cm、高さ 25cm 以内でなけれ 

   ばならない。 

 

２２２２．．．．コースコースコースコースにににに関関関関するするするする規定規定規定規定    

（１）コースの走行面は黒色とし、コースは幅 19mm の白色のラインで示される。 

  コースの材質はベニヤ板（黒色塗料塗布）である。白色のラインはビニルテー 

  プ（ポリ塩化ビニル粘着テープ）を使用する。 

 

（２）コースは、直線と円弧の組み合わせにより構成された連続した周回コース 

  であり、最小回転半径は 60cm（一般 30cm）とする。 

 

（３）コースの曲率が変化する地点には、進行方向左側の定められた位置に 

  コーナーマーカーが貼付されている。コーナーマーカーは白色のラインと同 

  じビニルテープを使用する。 

 

（４）コースの走行面は水平とするが、接続部分において２mm 程度の段差が生じ 

    ることがある。 

 

３３３３．．．．競技競技競技競技にににに関関関関するするするする規定規定規定規定    

（１）ライントレーサが周回走行に要した最短の時間をそのライントレーサの周 

  回走行時間記録とする。 

 

（２）周回走行時間の測定は、ライントレーサ本体の一部を、スタートゲートの 

  センサが検出してからゴールゲートのセンサが検出するまでを測定する。 

   ただし、ライントレーサ本体のすべてがゴールゲートを通過しなければ測 

  定された走行時間は記録として認められない。 

 

（３）ライントレーサは、３分間の持ち時間を有し、この間３回までの走行をす 

    ることができる。 
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                                          ＜ライントレーサ＞ 

（４）走行は毎回コース上に定められたスタート・ゴールエリア内より指定され 

  た方向に対して開始するものとする。毎回停止させてスタートさせる。 

 

（５）走行中のライントレーサ本体がコース（白色のライン）上から完全に離れ 

  た場合、コースアウトとみなし、その回の走行を無効とする。 

 

（６）競技に関するトラブルは、競技委員長が判断し必要な措置を講ずることが 

  できる。 

 

４４４４．．．．競技競技競技競技コースコースコースコース図図図図    

  参考までに、昨年度第 13 回大会、高校生の部の競技コースを下図に示す。 

 

            第 13 回熱田の森ロボット競技会 

          ライントレーサ競技コース（高校生の部） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

           

 

 

 

各マーカーおよびスタート、ゴールゲート等の詳細は次項 
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  ●スタート・ゴールエリア付近詳細図          ＜ライントレーサ＞ 

                   進行方向           

        

         40cm 

 

 

                        スタート・ゴールエリア 
            （実際には描かれない）          スタートマーカー 
 

                                      100cm 

   ゴールマーカー 

                

  ●スタート・ゴールマーカー詳細図    ●コーナーマーカー詳細図 

                進行方向                  1.9cm 

        ゴール地点      スタート地点 

           ・            ・                                                
      4cm                            4cm                                              

 

ゴールマーカー       8cm        8cm              進行方向 
                      スタートマーカー  
                                                               曲率変化点 
                           （回転半径の変化する点） 
             1.9cm                1.9cm 

       

  ●スタート・ゴールゲート 

              ＳＴＡＲＴＳＴＡＲＴＳＴＡＲＴＳＴＡＲＴ    
 
 

                40cm 

                             25cm 

 

    
 

 ＊財団法人ニューテクノロジー振興財団マイクロマウス委員会公認ロボトレース競技では、

2008 年度より最小曲率半径、コーナーマーカーの長さなど規定の一部が改定となりましたが、熱

田の森ロボット競技会は改定前改定前改定前改定前のののの規定規定規定規定に準じます。    

    

５５５５．．．．そのそのそのその他他他他    

（１）第 14 回大会競技コースは、平成 22 年２月末、参加予定者にお知らせしま 

     す。 

（２）参加台数によって、一部競技規則が変わる場合があります。 

（３）開発機器、工具等は各自でご用意ください。 
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＜＜＜＜団体賞規定団体賞規定団体賞規定団体賞規定＞＞＞＞    

１１１１．．．．対象対象対象対象    

 一つの団体で、ライントレーサ部門、ロボット相撲部門、歩行ロボット徒競走部門、

ロボットパフォーマンス部門の４部門うち、２部門以上出場の団体を対象とする。こ

の場合の出場には、棄権、リタイヤ（記録なし）は含まれない。 

    

２２２２．．．．学校学校学校学校のののの場合場合場合場合    

 １つの学校は１団体とします。（１つの学校で２団体を形成することはできません） 

 

３３３３．．．．団体賞団体賞団体賞団体賞のののの決定決定決定決定    

（１）得点 

 ・各競技優勝 10 点、準優勝８点、３位６点、特別賞４点とする。 

 ・一つの競技で、同じ団体が上記の複数を獲得した場合、加算はせず最も高い点 

  をその団体の得点とする。 

  

（２）得点の例 

 

 ○○高等学校 ライントレーサ部門（高校の部）：○Ａ ロボット優勝（10 点） 

 合計得点 18 点      〃    （一般の部）：○Ａ ロボット準優勝（８点） 

         ロボット相撲部門：○Ｂ ロボット初戦敗退（０点） 

         

 ◇◇チーム  ライントレーサ部門（一般の部）：○Ｃ ロボット優勝(10 点) 

 合計得点 14 点       〃         ：○Ｄ ロボット３位(６点)  

           ロボット相撲部門：○Ｅ ロボット特別賞(４点) 

    ＊ライントレーサ部門一般の部競技の得点は、○Ｃ ロボットが獲得した 10 点となる。 

                        

 △△専門学校  歩行ロボット徒競走部門(多足型の部)：○Ｆ ロボット優勝(10 点) 

１部門のみとなり     〃      (２足型の部)：○Ｇ ロボット優勝(10 点) 

 団体賞該当せず  ライントレーサ部門(一般の部)：○Ｈ ロボットリタイヤ(記録なし) 

     ＊○Ｈ ロボットがリタイヤでなく完走し記録が残れば、合計点 20 点となり団体賞選考に該当する。 

 

（２）順位 

   すべての競技の合計点から上位１団体を団体賞とする。 

 

４４４４．．．．個人参加個人参加個人参加個人参加をををを希望希望希望希望されるされるされるされる場合場合場合場合    

 所属は学校でも団体出場を希望しない場合、参加票の備考欄に「個人参加」と明記

してください。 
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学校

先生

テーマテーマテーマテーマ
フ　リ　ガ　ナ

発表代表者氏名発表代表者氏名発表代表者氏名発表代表者氏名

フ　リ　ガ　ナ

メンバーメンバーメンバーメンバー

発表発表発表発表のののの概要概要概要概要

特特特特にににに注目注目注目注目してしてしてして
欲欲欲欲しいしいしいしい点点点点

完成度完成度完成度完成度
今後今後今後今後のののの課題課題課題課題、、、、目標目標目標目標

平成 　　 年  　　月  　　日  

平成２２年１月１５日（金）までにご提出下さい

郵送またはFAX送信先 申込者（いずれかの欄にご記入下さい）

第第第第１４１４１４１４回回回回　　　　熱田熱田熱田熱田のののの森森森森ロボットロボットロボットロボット競技会競技会競技会競技会 ＲＴＲＴＲＴＲＴ研究発表会研究発表会研究発表会研究発表会　　　　　　　　参加票参加票参加票参加票

　　　〒４５６－００３１
先

生

の

場

合

　　　名古屋市熱田区神宮四丁目７番２１号

　　　　　名古屋工学院専門学校

　　　　　中部ロボット制御研究会

　　　　　　　　　平岩　清

ＦＡＸ：０５２（６８１）８２５７

E-mail：hiraiwa@denpa.ac.jp

住　所：

ＴＥＬ：０５２（６８１）１３１１代表 生
徒
･
学
生
･
社
会
人
等
の

場

合

氏　名：

ＦＡＸ：

ＴＥＬ：

Email：

学校名：
（会社、チーム名）

予定人数（　　　）名

申込申込申込申込みみみみ
○を記して下さい

１１１１．．．．発表発表発表発表　　　　を申し込みます ２２２２．．．．聴講者聴講者聴講者聴講者のののの数数数数
下欄を記入下さい

ＴＥＬ：

ＦＡＸ：

〒

Email：

　備考　通信欄

この用紙を切り取っていただくか、コピーをお願いします。また、本校ホームページからダウンロードできます。

ご記入いただいた個人情報は、熱田の森ロボット競技会関係以外に使用することはありません。

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



学校

先生

部部部部　　　　門門門門

競競競競　　　　技技技技

出場予定出場予定出場予定出場予定
台数台数台数台数 台 台 台 台 台 台

この用紙を切り取っていただくか、コピーをお願いします。また、本校ホームページからダウンロードできます。

ご記入いただいた個人情報は、熱田の森ロボット競技会関係以外に使用することはありません。

多足型の部自立型３ｋｇ級

学校名：
（会社、チーム名）

ＦＡＸ：

ＴＥＬ：

ＦＡＸ：

〒

Email：

氏　名：

住　所：

　　　　　　　　　　　平岩　清

ライントレーサ ロボット相撲 歩行ロボット徒競走

ＦＡＸ：０５２（６８１）８２５７

ＴＥＬ：０５２（６８１）１３１１代表

E-mail：hiraiwa@denpa.ac.jp

生

徒

･

学

生

･

社

会

人

等

の

場

合

Email：

ＴＥＬ：

平成 　　 年  　　月  　　日  

第第第第１４１４１４１４回回回回　　　　熱田熱田熱田熱田のののの森森森森ロボットロボットロボットロボット競技会競技会競技会競技会　　　　参加予定票参加予定票参加予定票参加予定票

先

生

の

場

合

　　　〒４５６－００３１

　　　名古屋市熱田区神宮四丁目７番２１号

　　　　　名古屋工学院専門学校

　　　　　　中部ロボット制御研究会

平成２２年１月１５日（金）までにご提出下さい （参加台数の概略数を知るためのものです）

郵送またはFAX送信先 申込者（いずれかの欄にご記入下さい）

・同一ロボットで、歩行ロボット徒競走とロボットパフォーマンスの両部門への出場は可能です。

備考　通信欄

参参参参　　　　　　　　加加加加　　　　　　　　予予予予　　　　　　　　定定定定　　　　　　　　種種種種　　　　　　　　目目目目

・ライントレーサ部門において、同一ロボットで高校の部、一般の部の両競技へ出場することは可能です。

ロボット
パフォーマンス

２足型の部高校の部 一般の部

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



学校

先生

部部部部　　　　門門門門

競競競競　　　　技技技技
（○を記して下さい）

フ　リ　ガ　ナ

ロボットロボットロボットロボット名名名名
（10文字以内）

フ　リ　ガ　ナ

操作員氏名操作員氏名操作員氏名操作員氏名

フ　リ　ガ　ナ

メンバーメンバーメンバーメンバー

フ　リ　ガ　ナ

メンバーメンバーメンバーメンバー

備考　通信欄

高校の部・一般の部 多足型・２足型

参加種目参加種目参加種目参加種目　　　　ロボットロボットロボットロボット名名名名　　　　氏名氏名氏名氏名
ライントレーサ

〒

この用紙を切り取っていただくか、コピーをお願いします。また、本校ホームページからダウンロードできます。

ご記入いただいた個人情報は、熱田の森ロボット競技会関係以外に使用することはありません。

　　　　　　中部ロボット制御研究会

　　　　　　　　　平岩　清

学校名：
（会社、チーム名）

ＦＡＸ：０５２（６８１）８２５７

ＴＥＬ：０５２（６８１）１３１１代表

E-mail：hiraiwa@denpa.ac.jp

Email：

平成 　　 年  　　月  　　日  

郵送またはFAX送信先

　　　〒４５６－００３１

　　　名古屋市熱田区神宮四丁目７番２１号

第第第第１４１４１４１４回回回回　　　　熱田熱田熱田熱田のののの森森森森ロボットロボットロボットロボット競技会競技会競技会競技会　　　　参加票参加票参加票参加票

　　　　　名古屋工学院専門学校

平成２２年３月５日（金）までにご提出下さい

申込者（いずれかの欄にご記入下さい）

歩行ロボット徒競走 パフォーマンス

ＦＡＸ：

ＴＥＬ：

Email：

氏　名：

住　所：

ＦＡＸ：

ＴＥＬ：

生

徒

･

学

生

･

社

会

人

等

の

場

合

先

生

の

場

合

ロボット相撲
（自立型３ｋｇ級）

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



参加競技
（○印をお願いします）

フ　リ　ガ　ナ

ロボット名

ロボット名の由来
フ　リ　ガ　ナ

操作者氏名

フ　リ　ガ　ナ

メンバー

所属団体名
（高校名・クラブ名等）

CPUの種類

電源の種類 ２．Ni-MHバッテリ

個数・電圧

モータの種類
個数・メーカー名 個

センサの種類
個数・メーカー名 個

駆動・操舵方法

車輪の個数

プログラム言語

ロボット製作の目的
大会参加目的

競技会参加暦
（他の競技会も含む）

４．その他（　　　　　　　　　　）

動輪　　　　輪 操舵輪　　　　輪 補助輪　　　　輪

  １．反射式光センサ ２．CCDセンサ

  １．２ＷＤ ２．４ＷＤ ３．４ＷＤＳ

メーカー名（　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　）

３．その他（　　　　　　　　　　　　）

１．高校の部のみ ２．一般の部のみ ３.高校、一般の両方

　１．Ｈ８（　　　　　　　） ２．ＰＩＣ（　　　　　　　） ３．その他（　　　　　　　）

平成　　年　　月　　日

平成22年３月１2日（金）までにご提出下さい
第第第第１４１４１４１４回熱田回熱田回熱田回熱田のののの森森森森ロボットロボットロボットロボット競技会競技会競技会競技会　　　　ロボットプロフィールロボットプロフィールロボットプロフィールロボットプロフィール

種目　　　ライントレーサ部門

３．その他（　　　　　　　　　　　　）

３．その他（　　　　　　　　　　　　）

メーカー名（　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　）

　１．Ni-Cdバッテリ

　　         　　　　　　個 電圧　　　　　[V]

１．DCモータ ２．ステッピングモータ

３．その他（　　　　　　　　　　　　）  １．アセンブラ ２．C言語

　　　ＰＲ　　（ロボットの特徴、注目して欲しい点、製作上苦労した点、完成度など）

ご記入いただいた個人情報は、熱田の森ロボット競技会関係以外に使用することはありません。
この用紙を切り取っていただくか、コピーをお願いします。また、本校ホームページからダウンロードできます。

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



フ　リ　ガ　ナ

第１4回熱田の森ロボット競技会　ロボットプロフィール

競技種目　：　ロボットパフォーマンス

ロボット名

その他（完成度または今後の目標、課題など）

（学校名、チーム名等）

ロボットの構造、構成

所属団体名

電池の種類（　　　　　　　　　　　　　）

平成　　年　　月　　日

平成２２年３月１２日（金）までにご提出下さい

ＰＲ　（特に注目して欲しい点、製作上苦労した点など）

ロボット名の由来

フ　リ　ガ　ナ

メンバー

（操作者、発表者）
代表者氏名
フ　リ　ガ　ナ

ご記入いただいた個人情報は、熱田の森ロボット競技会関係以外に使用することはありません。
この用紙を切り取っていただくか、コピーをお願いします。また、本校ホームページからダウンロードできます。

ロボット製作・大会参加の目的

競技会参加歴
（他の競技会も含む）

ロボットの制御方法

演技、発表の概要

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



名古屋市中小企業振興会館 

名古屋市千種区吹上二丁目６番３号 

TEL 052(735)2111 

会場のご案内 
  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                                                         

 

 

 

                                            地下鉄桜通線「吹上」 

                                               駅下車 ５番出口より 

                                               徒歩約５分 

 

 

 

 

 

 

＊駐車場は、会場地下および周辺に有料駐車場があります。  

    制限:高さ２．１ｍ、幅 1.9m、長さ 2.5m   料金：３０分２００円 

＊バスの駐車できる駐車場（有料）は、会場から約 1km 離れた若宮大通公園駐車場です。    

   料金：最初の１時間 600 円、以後 30 分ごとに 600 円 

  （熱田区伝馬町の名古屋工学院専門学校にバスを駐車することもできます。ご相談下さい。） 


