
enPiT2 Emb サマースクール（ESSロボットチャレンジ） 

を開催しました（＠東海大学） 

2018.9.20 

 

情報処理学会主催の「組込みシステムシンポジウム（ESS）」との共催の特

別企画である「ESS ロボットチャレンジ」を、enPiT-Emb のサマースクー

ルにて開催いたしました。ロボットの制御を通して、組込みシステムへの理

解を深めることを目的とし、実際にロボットの制御を考え、競技することで

受講生に新しいスキルとモチベーションの向上を図りました。ローバー競技

では東京都市大学チームが 1 位を獲得しました。 

１）サマースクール開催概要 

http://www.sigemb.jp/ESS/2017/


日時： 

2018 年 8 月 27 日（月）〜28 日(火)  

開催地： 

東海大学 高輪キャンパス （1B201 教室（1 号館地下 2 階）） 

参加者数： 

5 校より、受講生 48 名 (修士 2 年 6 名、修士 1 年 3 名、学部 4 年生 24 名、学部 3 年生 15 名) 

参加大学：enPiT 連携校：九州大学、東海大学 参加校：関東学院大学、東京電機大学、東京都市大学 

プログラム： 

 

http://www.u-tokai.ac.jp/about/campus/takanawa/


 

ESS ロボットチャレンジ競技内容： 

ESS ロボットチャレンジ 2018 は，昨年度に続き、相撲ロボットを使ったローバ－競技と飛行ドローン

を対象としたマルチコプタ競技から構成されます。各大学の参加チームが、2 競技のうちどちらかを選

択して競技に参加します（両方を選択することも可能）。競技ルールの詳細はこちらに掲載していま

す。競技ルール（ローバー）： 競技ルール（マルチコプタ） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.roboemb.jp/wp-content/uploads/2018/08/ESSRC2018rule0801Zumo.pdf
http://www.roboemb.jp/wp-content/uploads/2018/08/ESSRC2018rule0801Multicopter.pdf


今年度は、ローバー競技では従来の数題のコンパルソリ課題を拡充し、「4×4 ステップアップ・チャレ

ンジ」とし、最終課題である自動運転課題に取り組むための必要なスキルを段階的に学ぶことができる

ように工夫しました。参加はチーム単位で、コンテスト型 PBL（Project Based Learning）です。  

      

ローバ部門は前年まで掃除機型ロボットを使用していましたが、今年度から無限軌道の車輪を持つ小型

なローバを機材として採用しました。マルチコプタ部門はドローンを使用します。どちらも組込みボー

ドで自動制御を行う課題となっています。 

２）実施報告 

ロボットの制御技術やプログラミングは、まず 5 月のスプリングスクールで体験し、さらにセンサによ

る自動制御技術、カメラによる認識技術、通信技術などの必要になる知識を 6 月のフォローアップ研修

で勉強しました。競技の約 1 か月前に公表される競技ルールに対して、ローバー競技には４チーム（東

海大学、東京電機大学、関東学院大学、東京都市大学）、マルチコプタ競技には 1 チーム（九州大学）

がエントリーしました。各チームは勉強してきた知識を活用し、PBL により、それぞれの役割を果たす

べく競技会直前までプロジェクトを推進、ものづくりに取組みました。 

1 日目： 

 

 



ローバー競技のコンパルソリは、新たに、「4×4 ステップアップチャレンジ」としました、その内

容は、4 つの大課題（制御、ラインセンサ応用、カメラ応用、通信）それぞれに、難易度が異なる

小課題が４つあり、全部で 4×4 の課題を複数選択して行います。その得点合計で競いました。この

コンパルソリ競技では、各課題をまんべんなくこなす作戦が奏功し、東海大学が合計得点でトップ

となり優勝しました。  

本課題である自動運転課題は、コンパルソリで獲得した知識、技術を組合せて、自動運転コース走

行の網羅性とスピードを競うものです。無事、スタートからゴールまで走破した東京都市大学が優

勝、そして総合優勝も東京都市大学が勝ち取りました。  

マルチコプタ競技は、位置計測、ホバリング、自律航行の課題が出され、九州大学がこれらに取り

組み、優勝しました。本戦はローバにより街や郊外を模したフィールド内を自動運転で網羅的に走

行し、網羅率と速さを競います。規定のスタート地点から走行を開始し、5 分以内にフィールドを

自動走行し、目的地(ゴール)まで移動します。各チーム、色々な工夫を施した制御方法でチャレン

ジしました。また、コンパルソリの競技もどの課題に重点を置くかなど戦略的なトライアルが行わ

れました。  

競技終了後、九州大学の久住先生をコーディネータに、産業界の先輩であり、多くの組込みシステ

ム開発に関わってこられた方に参加いただいてモデルとモデリング重要性を議論していただきまし

た。  

    

最後に、ESS ロボットチャレンジに取り組んだ内容についてのポスタープレゼンテーションを行

い、活発な議論をいたしました。 

2 日目： 

組込み分野の最新動向に関する基調講演と、参加者がチームに分かれて行う、学生ディスカッショ

ンが行われました。学生ディスカッションでは、参加大学がランダムにチームを組み、組込み分野

のテーマか就職活動に関する情報交換まで活発なやりとりがなされました。最後に各グループで内

容の発表いたしました。ESS ロボットチャレンジ 2018 の全プログラムは終了しました。 

   



 


