
 

 
 

課題情報シート  
 

テ ー マ 相撲ロボットの開発 

大 学 校 東海職業能力開発大学校 

ホームページ http://www3.jeed.go.jp/gifu/college/ 

電 話 番 号 0585-34-3601学務課 

訓 練 課 程 専門課程 訓 練 科 電気エネルギー制御科 

担当指導員 二葉秀行 

 

開発（制作）年度・期間  
2019（令和１） 年度 ・ 10 カ月 

（内訳）企画・構想：１カ月、設計：３カ月、製作：３カ月、組立・調整：３カ月 

 

開発（制作）学生数  
４名 

（内訳）プロジェクトマネジメント：１名、ToF センサモジュール設計製作：１名、加速度・ジャイ

ロセンサモジュール設計製作：１名 

 

習得した技能・技術  
全日本ロボット相撲大会出場のための相撲ロボットに新機能を付与することができました。そ

の結果、これまで学んできた各種制御技術等を生かした上で、より実践的な活用能力を習得する

ことができました。具体的には、工場において実際にトラブルになる主要例の一つである、対象

物が過剰に光を反射する場合のセンサの調整技術や、微細な傾き検知や回転角度検知において思

うような制度を得ることが難しい場合の 9軸センサモジュールの調整技術等が挙げられます。 

 

開発（制作）のポイント  
本開発では最終的に、試合で機能することを目的としています。これにより、ゴールありきの開発

ではなく、企業における実際の開発と同様に、顧客（大会出場者）との打ち合わせから始めることに

より、仕様作成等も含めて、より実践的な経験を得ることができました。また、例えば企業との連携

テーマでも同様以上の経験を得ることができますが、実開発に連動する場合、学生主体では企業側に

影響がでてしまいます。しかし、本テーマは相手が同じ学生であるため、より学生主体の開発とする

ことができました。 

また、グループ内の検討により、センサ活用を主体とした開発とすることで、これまでに実習等で

得た技術の活用を中心に、新たな知識・技術を適度に必要とする課題となりました。 
 
  



 

 
 

訓練（指導）のポイント  
実際に試合に出て活用することを想定しているため、例えばセンサの選定においては、単に動作す

るかどうかだけではなく、処理能力（情報取得時間等）・モジュール体積・重量等の重要さを理解さ

せる必要があります。それ以外にも、ロボット同士が激突した時の衝撃を考慮しなければいけない等、

普段の実習ではなかなか想定しにくい要素の理解も必須です。これらについては、一度話しただけで

は伝わりにくいため、何度も説明する、動画や実際の動作を見せる等の工夫が必要となります。 

しかし、その反面、目的が具体的かつ考えやすい題材であるため、一度それらの重要性を理解すれ

ば、より深く理解することが可能となります。 
 
 

開発物の仕様  
 

項 目 内 容 

全体寸法(mm) (W)200×(D)200以内以内 

全体質量(kg) ３以下 

ToF センサ検知可能角度 65°以上 

ジャイロセンサ検知能力 ブレード乗り上げ検知可能 

左右振り角検知能力 左右回転角度検知可能 

 

使用機器  
開発において使用した機器等 「機器名（メーカー・型番）」 

ToF センサ（ST ﾏｲｸﾛ・AE-VL53L0X） 

９軸センサモジュール（共立プロダクツ・KP-9250） 

マイコン（Arduino🄬🄬 SRL・Arduino🄬🄬 nano） 
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習得した自動制御技術を

活用するため自立型で出場している.また、他校ロ

ボットと比較し自動制御技術の高さが当校の最大

の特長となっており，プログラム設計技術に加え

て，各種データを入手するためのセンサ技術も非

常に重要となる．

　本総合制作ではこのセンサ技術を中心に，年々

向上する他校ロボットに対抗すべく，更なる性能

向上を目的とする．
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   クロスタイプ

　　　    パラレルタイプ  

  次善策として９軸センサモジュールから得られる

3軸ジャイロを用いることを検討した．この生デー

タはノイズやドリフト(オフセット値の蓄積)の影

響で安定しないため，加速度値等を用いてフィルタ

処理し補正してから活用するのが一般的だが,相撲

ロボットは自分も敵も高速移動することと，使用用

途が常時姿勢制御したい訳ではないため，今回は処

理速度を重視し，フィルタ処理なしでデータを活用

する方法を選択した．

 運動性能評価については，９軸センサモジュール

から得られる加速度データから走行速度を算出する

ことで対処することとした．
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