知能ロボットコンテスト報告書

チームＢ

ロボット名：デコボコンビ

報告者：黒田啓史

1. はじめに

私たちチームＢは、１年生の三浦さん、福田君、３年生の私と院生の國見さんでロボット製作にあたりました。知ロボの一番の目的は新入生にロボット製作のノウハウを学ばせるとのことだったので、１年生担当のメインロボットと、私担当の小型ロボットの2機製作することとしました。國見さんにはメインロボット製作のアドバイスをしていただきました。

2. ロボット製作日程

　ロボット製作に当たって、ロボット製作の打ち合わせを4月３０日に行いました。この打ち合わせで１年生が主体でロボットの製作を行ったほうがよいのではないかと考えました。その結果として私にかなり時間ができるのではないかと考えチームＢでは2機のロボットを製作することにしました。

　また、このときの打ち合わせで、ロボットはとりあえず動かせる形にする期限をデバックの時間などを考え5月17日にしました。実際には1週間ほど遅れましたが、5月中にある程度形になっていたのでよかったと思っています。実際17日という期限も遅れることを見越していたのでほぼ計画通りであったと考えています。

3. 製作したロボット（小型ロボット）

　チームＢの作戦は、小型ロボットがボールを集め、そのボールをメインロボットが回収するというものでした。よって、ここでは私が担当した小型ロボットの報告をします。

3.1. 小型ロボットの機構

　小型ロボットは散らばっているボールを集めなければならないので、スタート後に腕を広げて一気にボールを集められるようにしました。デバッグのときに、腕がフィールドの壁をかなりの確立でこすってしまったので、両腕を5ｍｍずつ合計10ｍｍ削りました。これにより、腕が壁をこすって体制を崩すことほぼはなくなりました。また、ボールが壁と腕の間に挟まってしまうので、腕を気持ち湾曲させることでボールが挟まる確率をへらしました。これらの対策により、ボールの回収を効率よく回収できるようになりました。

3.2. 小型ロボットの駆動回路

　回路は、ほぼ問題なく完成することができました。ステッピングモータ駆動回路を別に作って、マザーボードと接続するときに配線を間違えたぐらいです。これに気がつくのに3時間ほどかかりました。配線ミスには気をつけましょう。

　また、腕を動かすためのサーボへの電力供給を制御していたのですが、はじめ、電源→トランジスタ→サーボの順で回路を組んでいたときはサーボがうまく駆動しませんでした。しかし、電顕→サーボ→トランジスタの順で回路を組みなおしたらうまく動くようになりました。原因は分からないままです。

4. 大会結果

　大会当日にメインロボットのステッピングモータの配線が切れるというハプニングがありましたが三浦さんがうまく対処してくれたおかげで足回りは問題なく動きました。しかし、以前から動きがおかしかったメインロボットのサーボモータが大会当日に限ってこれまでにない最悪な動きをしてしまい高得点をとることはできませんでした。しかし、大会のボールが部にあるボールと微妙に仕様が違い、詰まってしまったことが大きな敗因だと考えています。ちょっとした条件の違いに耐えられるだけのつまりに強いロボットを製作しなければならないと反省します。

　大会結果は


・一次予選
5点


・敗者復活
8点

となりました。敗者復活はボールが詰まらなければという悔しい気持ちがかなりあります。来年の大会に出るときは、この気持ちを思い出しながらロボットを製作しようと思います。

