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� はじめに

阪神・淡路大震災をきっかけに生まれたレスキューロ

ボットコンテスト（レスコン）は，災害救助をテーマに

したロボットコンテストである．高校，高専，大学，一

般の人がチームを作り，レスキューロボットを製作，被災

した街の模型から要救助者に見立てた人形を救助し，ア

イディア，技術力，チームワークなどを総合的に競う．こ

のコンテストは，����年に提案され，����年のプレ大会

から毎年夏に競技会が開催され，����年には第 �回が行

われた ����．

このイベントは，創造性教育の場や機会を提供したり，

ものづくりの楽しさを伝えるだけでなく，ロボットコン

テストという人々の注目を集める手段を使って，災害救

助や防災・減災の広報や啓発をすることも目的としてい

る．これを提案した当初は，この目的を達成するために，

様々な競技形態があり得ることを言及していたが ��，実

際には，プレ大会から毎年ほぼ同じ競技内容で実施され

ている．

一方，低年齢向けに「レスコンジュニア」や「レスコン

シーズ」が提案され ��，これも継続的に実施されている．

また，少し狙いは異なるが，災害救助を題材としたロボッ

ト競技として，�����	
 ���	��� や �����	
 �	����

���	� ����������� もある．

本稿では，これらのロボット競技の特徴を踏まえた上

で，レスキューロボットコンテストの新しい展開として

「ヒト型レスキューロボットコンテスト」を提案し，その

コンセプトや具体的な競技内容の案について述べる．

� 背景

��� レスキューを題材にしたロボット競技

著者の知る限り，日本国内で実施されている災害救助

を題材としたロボット競技には以下のものがある．

レスコン 複数台のロボットを直接目視せずに遠隔操縦す

る．対象は，高校生，高専生，大学生，社会人．出

場には，�チームに �人以上必要．様々な面で，チー

ムワークが重要なポイントであり，それが特徴の一

つである．一方，チームを作らないと参加できない

ので，個人では参加しにくい．

レスコンシーズ その活動内容は非常に幅広く定義されて

いるが，現状は，有線目視の操縦型ロボットによる

競技．主に小中学生が対象で，�人でも参加できる．

������	 �
���
 ロボットを直接目視せずに操縦，あ

るいは，自律機能を用いる．主に研究者対象．技

術的・経済的なハードルが高い．実質的にチームで

参加．
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 自律型ロボットに

よる競技．対象は高校生まで．�人でも参加できる．

いくつものコンテストがあるが，大学生以上が �人で

参加できる競技がないことがわかる．

��� ヒト型ロボット

ヒトを模した形状や動きは，理屈抜きで見る人を惹き

つけるものがある．最近，ラジコン用のサーボを関節の

アクチュエータとして用いた小型のヒト型ロボットが普

及してきた．安価ではないが，市販のキットが何種類も

販売されている．格闘技やサッカーなどの競技会が各地

で度々開催されている．書籍やインターネット上に情報

が充実しており，ノウハウも蓄積しつつある．

レスコンにおいても，ヒト型ロボットや脚歩行のロボッ

トが出場している ��．しかし，長い移動距離が求められ

ており，車輪やクローラで走破できる程度フィールドで

あるため，ヒト型ロボットで出場しても競技上は少しも

有利にならないのが現状である．



� 目的・基本コンセプト

前節で述べたような背景を踏まえて，ヒト型ロボット

による災害救助を題材とした競技「ヒト型レスキューロ

ボットコンテスト」を提案する．色々な可能性が考えら

れるが，本提案では，�人でも参加できることと，多く

の人に見てもらうことを重視する．これによって，レス

キューロボットコンテストの活動をさらに広げることが

最大の目的である．

新たな競技に参加しやすくすること（間口を広げるこ

と）も考慮して，以下のような基本コンセプトを設ける．

� ヒト型，脚歩行ならではの問題設定とする．

� 要救助者を扱う行動は必須．

� 見た目にわかりやすい競技内容にする．

� �人でも参加できるること．

� �台のロボットでも参加できること．

� ��万円程度の市販のヒト型ロボットのキットでも

参加できること．

� 目視による操縦でも構わない．

� ロボット本体と外部を接続するケーブルはないこと．

� 形状や自由度の制限は，あまり厳しくしない．

� 競技案

前節の基本コンセプトに基づき，提案する「ヒト型レ

スキューロボットコンテスト」の具体的な競技案を立て

た．それを以下で説明する．

��� 参加資格

競技者 �名とロボット �台の組で �エントリとする．

��� 競技の流れ

制限時間 �分以内に，以下のミッションを順にクリア

し，所要時間の短さを競う．�����～�����にそのイメー

ジを示す．

� トンネルくぐり（�����）

� 段差乗り越え（�����）

� ガレキ除去（�����）

� 要救助者搬送（�����）
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ただし，これらは，電源を切ったロボットにポーズを取

らせているだけで，実際に動作している際の写真ではな

い．ここで使っているロボットは，近藤科学の��� !�"

（身長約 ���#��$）である．狭い場所への進入や背の高い

障害物の乗り越えは，救助活動における典型的な行動で

あり，ヒト型ロボットならではの動作である．それをト

ンネルをくぐるミッションと段差を乗り越えるミッショ

ンとしてして表現した．

一方，ガレキ除去は，大きな力と繊細な判断力が必要

であり，いきなり本格的に取り組むのは難しいと判断し，

非常に軽い発泡樹脂でガレキを表現し，見た目を重視し

たミッションとした．

要救助者の搬送は色々な方法があり得る上に，単純に

数値化しにくいので，複数の審査員が要救助者の立場に

なって評価する．

��� 競技フィールド

大阪電気通信大学 自由工房が所有しているレスコン用

の練習フィールドの高台部分を流用する（�����）．競技

に用いる範囲は，����#��$× �%��#��$でフィールド面
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の高さは，���#��$である．フィールド内の配置を�����

に示す．

��� 障害物（トンネル，段差）

トンネルと段差を表現する障害物は，全く同じ形のも

のを用いる．!��#��$× ���#��$× �#��$のアクリル樹

������ )���& *�(�	� ��� ��� �	�����& ���	� �����

�������

脂板の四隅に円柱形の支柱を取り付けたものである．支

柱の長さ � #��$ とすると，トンネルの高さは � #��$，

段差の高さは +� ,�-#��$となる．� は，競技者が選ぶ

ことができるが，トンネルと段差で同じ値でなければな

らない．支柱は，光洋産業の「パインポール」を用いる．

� は，今のところ，.!/ �!!/ �.!/ �!!を用意する予定で

ある．

段差を乗り越えた先には，落下時の衝撃を吸収するた

めに，���#��$× ���#��$× ��#��$ 程度の発泡樹脂を

フィールドに敷く．

��� ガレキ

柱状あるいは板状の発泡樹脂製のガレキを要救助者人

形の上に数個覆いかぶせる．ロボットは，人形に近づく

ためにこれらを除去しなければならない．

��� 要救助者人形

要救助者を模した人形として，市販のデッサン人形「デ

リーターモデル人形（男）」 身長 !��#��$，質量 ���#�$

を用いる．レスコンの様に特製のものではなく，参加者

が事前に同じ条件で練習できるように，既製品を使うこ

とにした．

人形の位置と姿勢は，競技開始前に救助者が自由に設



定できる．ただし，位置は要救助者エリア内で，人形の

体はフィールド面以外に触れていてはいけない．

��� ロボット

出場するロボットは，以下の条件を満足していなけれ

ばならない．

� ヒト型ロボットの場合，脚が �本，腕が �本，頭部

を有すること．

� ヒト型以外の脚式ロボットの場合は，個別に相談の

こと．

� それぞれの脚や腕は !自由度以上を有すること．

� 受動的，能動的に関わらず，車輪を有していないこ

と．もし，車輪を取り外すのが難しい場合は，競技

中にそれを行動に使わないこと．

� 外部と接続するケーブルやチューブを有しないこと．

エネルギー源は内蔵し，無線で操縦できること．

� 競技者が，直接目視して操縦して構わない．

� 競技者は，ロボットやフィールド内の物体に一切触

れてはいけない．

��� 道具

今回は初めての試みであり，応募から競技会までの時

間も少ないため，ロボットの能力を補うために，「道具」

を使うことを許可する．段差を上るための踏み台，要救

助者人形を運ぶ台車などを想定している．これによって，

ミッションの成功率を高めて，見た目の面白さや競技者

の達成感を与える．

競技者は，競技開始前にフィールドの任意の場所に !

個以下の道具を置くことができる．ただし，道具は，エ

ネルギを蓄える機能（電池，ばね，空気タンクなど）を有

してはならない．道具は，車輪を有していても構わない．

��� 評価の方法

� 評価点（0��点満点） ＝ 残り時間 ＋ 審査員点

� 残り時間 ＝ !�� － 所要時間（秒）

� 「所要時間」は，競技開始から全ミッション完了ま

での時間とする．ロボットは，競技開始時スタート

エリアにおり，トンネルくぐりと段差乗り越えを正

しくクリアし，搬送している要救助者人形の全身

がゴールラインを通貨したら全ミッション完了と見

なす．

� 「審査員点」は，審査員 !人の点数の合計．各審査

員は，要救助者人形の扱いの良し悪しを ���点満点

で評価する．

���� リスタート

競技者は，制限時間内であれば，リスタートを宣告し，

審判がそれを認めた場合，ロボットをスタートエリアに

戻し，最初からやり直すことができる．ただし，その際，

所要時間は，リセットされない．

� おわりに

上述の競技内容で，����年 ��月 �日に大阪電気通信大

学寝屋川キャンパスにおいて「電通大杯ヒト型レスキュー

ロボットコンテスト」を実施する．発表の際には，その

結果やそれを踏まえた考察や課題についても報告する．
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