知能ロボットコンテスト２００８　報告書
　　RUR－Dチーム　　機械屋　原田康平
マシン名ASEMO

大会結果　　予選敗退
得点０点
自由ボール・・得点ならず　
青０個　赤０個　黄０個
ベルトコンベアにボールが挟まり、マシンから煙が出るというマシントラブルにより途中棄権
今回、初めてのロボット製作に取り組んだわけだが、その活動はすべてが困難の連続であった。そして終わってみれば失敗が多く後悔するべき点がいくつもあり、反省点はかなり残った。しかし、次回に向けて得られた知識や課題も多く得られることができたと思う。
悪かったところ）まず機械屋としてマシンの設計図の製作に取り組んだが、その設計図があいまいでありいい加減であった。CADを使わなかったのも一つの原因だが、もっと細かく明瞭に書くべきだったと思う。その結果マシンの歪みが目立ってしまった。
実際のマシン製作では、考えた案を形にしようとするとき、その難しさに直面すると案を変え、それに伴ってまた困難が発生しまた案を変えるといった動作の連続であり、結果、出来上がったマシンは最初の案とはかなり形を変えたものだった。また、作業ペースが遅く大会前日（大会当日？）になってもマシンはまともに走ることはできていなかった。機械屋として、マシンを作る際の作業量を適切に判断し、綿密かつ適切なスケジュール配分をこなすことが必要であっただろう。
良かったところ）・・・・・・・特にない。
具体的なマシン構造）ボールの取り込み、排出機構だが出来上がったものは至ってシンプルだったと思う。ベルトコンベアで取り込みミニ四組のモータをつかって排出する仕組みであった。（色分けはしない）当初の予定では、ベルトコンベアで取り込んだものをグルグルという名の回転円盤のようなもの（←未だにヴィジョンが見えない）を用い、ボールを２レーンにわけ一個ずつ排出するというものだった。しかし、マシンを製作していくうちにその製作が不可能であることを悟り、先輩の助言もあって１レーンにし、ボールのストッパーと１個ずつ排出する機能を兼ね備えたミニ四駆モータによる排出ということになった。これはDチームのマシンで一番の工夫点であったかもしれない。しかし残念ながら本番ではその機能を発揮することができなかった。
今後への課題、改善点）先にも述べたとおり反省点、改善点はいくつもあり全部について詳しくは書ききれないので思いつく限り箇条書きにしておく
・設計図はしっかり書く（CADを使ったほうが良い）
・マシンの大きさはできるだけコンパクトに
・設計図を最初に全部書き上げてしまい、あとは製作に専念する
・ネジを止める際、そのすべてにスプリングワッシャーを使う。
・マシンに愛情を注ぎこむ
・ベルトコンベアは使わないほうが良い
・ぐるぐるは考えないほうが良い
・スケジュール配分を考える
・一つ一つの作業を丁寧に
・どんなに細かいことでもわからないことは先輩に聞く
・本番直前でプログラミングを書き換えない
・マシン名をよく考える
感想）今回の大会結果は非常に無残なものであった。大会前日になっても得点できるマシンにはなっていなかった。気持ちだけが先走り、空回りし、結果マシンから煙がでるという非常に最悪な結果だった。ただマシンを制作するその過程は、非常に有意義でとても楽しいものであった。工作機械の使い方やロボットにおける様々な知識を身につけることができ、得られた経験は非常に大きいものになった。真の課題はこの得られた経験を今後どのように活かしていくかだろう。ロボット製作は最初に考えているよりずっときびしいものであった。細かい欠点を見逃さず地道に製作していくことが何よりも一番大切だと思う。そうすればできあがったロボットも必ず期待に応えてくれるだろう。今後も身につけていかなければいけないことがまだまだある。それらをできるだけ多く吸収し、のちの世代にも伝えていけるようひたむきに努力を続けていきたい。最後に、こんな自分たちに、時間を惜しまず丁寧に教えてくださった先輩方には感謝の気持ちで絶えない。本当にありがとうございました。
以上
報告書
田中　彬
機械
まず今回の機械屋の最大の失敗は足回りだったと思う。足回りがしっかりしていなかったために重心が偏りマシンがまっすぐ進まず、しかも必要以上に大きかったためにうまくカーブを曲がれず、電気屋さんが大変な目にあうことになってしまった。まっすぐ進まなかった主な原因は前輪を二つにしたために安定感がなくなっていたことやステッピングモーターのタイヤ部分が古かったことだが、これらのことを修正しても結局まっすぐ進まなかった。また、ステッピングモーターの付け位置はライントレーサーとできるだけ離れたところにつけるべきで、かつステッピングモーター同士も離さなければならないことを後で知った。足回りは時間をかけてでも頑丈で必要以上に大きくなく、安定したズレのない完璧なものを作るべきなのだと痛感した。足回りは一番重要だと思う。
足回りの次にベルコンを作った。ベルコンの軸は
足回りに時間をかけていたら時間が押してしまい、内部機構にかける時間がなくなってしまった。内部機構は当初落差を利用して転がす仕組みで、DCモーターを使ってボールを一つずつ出すことを考えていたが、わざわざDCモーターを使わなくともミニ四駆のモーターを使った簡単な機構で排出機構が作れることがわかった。しかし時間と効率の関係でその機構で作った結果、最初の計画のためにとったスペースがかなり無駄になり、デッドスペースができてしまった。
反省
D班はグループ発足が一番遅く、しかも全員が初心者でただでさえ遅れているのに作業効率が悪かった・・・。この作業効率の悪さの一番の原因は事前の調査不足とコミュニケーション不足だったと思う。よく調べないで作ったために設計ミスが多く、何度も作り直しになった。また、電気屋さんと機械屋さんは基本的に別作業だが、お互いにコミュニケーションをとっていないと基板などの取り付けがうまくいかなくなる。次に作る時は下調べを良くしてから計画的に作業を進められるようにしたい。また、知ロボに限って言えば次はもっとコンパクトな機械を作りたい。
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
知ロボDチーム　報告書（電気）
山崎直樹
開始日：５月９日（ゴールデンあけの金曜）
初日は、マシンのサイズやどんな動きにするのかの話し合い。どのようにボールを取り込むか、また、得点の仕方等。
それらが決まった後、ロボットの動きに応じアクチュエーターの種類を決め、制御盤の作図（２枚作成）　　一週間くらいで作図が完成し、秋葉原へ行き部品を購入。
その後、図面通りひたすらはんだ付けを行い、大会の約２週間前に基盤完成。
先輩やknowhowからプログラミングの基礎を学び、初めにstepingmotorを動かす。
大会３日前、実際にマシンを動かし、step数の計測を開始
大会当日、ボール付近までマシンを動かすことに成功。
大会本場、同上
反省点（機会と電気）
○　マシンのサイズの考慮（小さいほうが良い）
機械屋は大会２週間前までにマシンの足回り（step数の計測ができる状態）ができること
基盤はなるべく正確に作る。
電源とグラウンドは配線を使わず、なるべく鈴めっき線で繋ぐのが良い。（配線は信号のみ）鈴めっき線を付けた後、配線を繋ぐ前にテスターと作図用紙とで、しっかり繋がっているか確認。
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
　　　　　知能ロボットコンテスト報告書　　　機械システム工学科1年　國芳隼平
自分の担当は、回路作りとプログラミングだった。ロボット作りが初体験だったの
で、とにかく全てが分からなかった。
以下反省点（電気屋）
・時間がなかった。油断してた。
・回路作りに不注意が原因のトラブルが沢山あり、時間をかけ過ぎた。
・回路にスイッチをつけ忘れた。本番まで安定化電源で動かしていたので気づかな
かった。本番、電池をつないだ瞬間走り出した。
このロボットは、止められなかった。
・はんだ付けでは、ごてをあて過ぎて、はんだが劣化し電気が流れなくなるトラブル
があった。
・プログラミングもいちから習ったので時間がかかった。プログラムが合っていても
ロボットは動いてくれない時があるので、
そこの微調整に本当は時間を掛けるべきなんだと思った。
・ロボットのボディの角材に電気が流れていた。まさかとは思ったがテスターをあて
ると、ピーって鳴った。本番20分前のことだった。
原因は基盤を止めるネジが微妙に導線と接触していたからで、ギリギリ直せた。
・先輩の以前の大会の報告書を始めに見なかった。やはり似たような失敗をするの
で、始めに報告書を見るというのは非常に重要なことだと分かった。
　
感想
大会では、試合が決勝に近くなるとロボットは皆レベルが高く、玉を回収して得点す
る効率だけでなく、動きや見た目でも楽しめるロボットが多かった。今回の自分の班
のロボットは、見た目も動きも全く面白くなかったので、次回からはベストデザイン
賞も狙えるくらいの、おもしろいロボットを創っていきたい。
