　　　2009かわさきロボット競技会報告書
　　　　　　　　　　　グレーテル班：高橋、青木、村田
●試合結果

今回の大会は、書類選考を通過することができなかったため、B予選からの出場となった。以下が今大会のB予選及び本戦の試合結果である。

・B予選

１回目：25秒00

２回目：19秒18

・本戦

予選第二回戦敗退

敗者復活戦第三回戦敗退

· マシンの構造

①全体

今大会に出場したマシン「グレーテル」は、左右にスライダクランクの脚ユニットを持ち、展開式の回転アームを前部分に搭載している。アームの展開方法については後ほど詳しく説明するが、B予選と本戦とでは異なる方法を使用している。なお、この報告書に載せる写真は全て本戦仕様であるが、これはB予選仕様の写真を撮り忘れてしまったためである。ごめんなさい。

サイズは、アームが展開前の状態で縦横共に規定の寸法ギリギリで、縦が約350mm、横が約250mmとなっている。重量は、バッテリーを乗せた状態で、B予選仕様は約3450g、本戦仕様では約3490gとなっており、B予選仕様のほうが軽量であることがわかる。

[image: image1.jpg]


[image: image2.jpg]



写真1　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　写真2
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　　　　　　　　　　写真3　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　写真4
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　　　　　　　　　　写真5

②脚構造

脚機構は180度位相のスライダクランクを採用し、左右にそれぞれ2組ずつ取り付けた。

動力は、ギヤヘッド付きの380モーターを左右にそれぞれ1つずつ取り付け、ギヤーによって各脚に伝達した。なお、ギヤヘッドはギヤー比が75:1のものを使用し、ギヤボックスのギヤー比を2:3としたため、全体の比は50:1となった。ギヤーはKHKのDSを使用し、軸は真鍮の丸棒を使用した。

足先は2mmのアルミ板を、クランク部分は6×10mmのアルミ棒を、軸は真鍮の丸棒とステンレスのパイプを使用し、足先にはグリップ力を上げるために滑り止めを貼った。

今までの大会も今回同様スライダクランクを使ってきたが、今回はギヤトレインで左右２組ずつ動かすという方法を採用した。これは、一昨年のアッシーと去年のウイローの経験から、最も安定した構造の１つだと思ったからであり、実際にほとんどトラブル無く動くことができた。クランク部分の軸の固定方法は、当初は2mmのピンを使うことを考えていたが、時間やメンテナンス性の問題から結局従来通りM３のネジとナットにより固定することになった。ネジとナットによる固定は、予想よりは緩みにくかったものの、練習用フィールドで操作練習を繰り返しているとほぼ確実に緩んでしまい、気付くとナットが取れていたということが時々あった。ネジの緩みによる直接のトラブルは無かったが、１度ナットが外れると側板が邪魔で再び取り付けるのが結構大変だった。このことから、メンテナンス性を確保したいなら、一部だけネジにして分解できるようにしておき、あとはピンで固定しておくべきだったと思った。ちなみに、この脚は私の加工精度が悪かったのか足先が妙にガタつき、B予選の前夜にワッシャーを追加してブレを軽減したということがあった。通常の動作にはそれほど不都合があるようには見えなかったが、山を乗り越えるときなどに多少影響が出ていたように思う。しかし、一昨年と昨年は設計そのものに問題があり、走行中にマシンがガタガタ揺れていたが、今年は設計方法を変えたためその様な現象も無く、比較的安定して走行していたと思う。

この脚は精度の割には機動力があり、B予選では19秒18という自己ベストタイムを出すことができた。山を乗り越えるのに時間がかかりそこに課題が残るが、トラブルも無く、とりあえずは現在できる中で最善を尽くすことができたと思う。

今回の脚の設計コンセプトは、今までのマシンの脚が小型であったことから「できるだけ大きくして踏破性を上げる」となっており、実際足板の横幅が133.92mmもある、今年の部内のマシンでは最も大きい脚となった。最初は少し不安もあったが、大きい脚のおかげでそれなりの機動力が確保できていたので結果的には良かったと思う。

動作面は総合的に見れば良かったが、メンテナンス性は非常に悪かった。サイズの関係でネジの頭やナットの向きを調整し易い位置にすることができず、１回分解するのにもかなりの時間を要した。特に、スライダの軸として使っているスペーサーのネジが緩み易かったのだが、これを締め直す時等は脚の側板を外した後にギヤーの側板も外さなければならず、また固定用のスペーサーの数も多く、ネジが締めづらい場所にあるので、２人がかりで作業をしても分解して再び組み立てるのに20分程かかってしまった。大会の度に報告書に書いているが、次こそはもっとメンテ性を考慮した設計にしたいと思う。
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　　　　　　　　　写真6　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　写真7

③アーム
アームは展開式の回転アームである。

動力は380モーターに300:1のギヤヘッドをつけ、ギヤーでアームの回転部分に伝達している。ギヤーは6:7で組んでいるので、アーム全体では約257:1のギヤー比となっている。

アームの刃の部分はアルミ板を使用しており、先端を丸くすることにより安全性を確保している。また、軸はステンレスパイプを使用している。

展開方法は前述の通り2通りあり、B予選仕様と本戦仕様で多少異なる。B予選仕様は、本体とアームユニットを蝶番のみで接続し、展開前はアームの刃の先端が本体に固定されいるアルミ角柱と接触している。試合開始後、アームを逆回転させることにより、アームの先端が角柱から離れ、ユニットの重さで展開する。一方、本戦仕様は、本体とアームユニットを蝶番で接続するというところはB予選仕様と同じだが、バネ蝶番を使ったストッパーを追加したところが異なる。まず、展開前はバネ蝶番はアームユニットと共に上がっている状態になっており、バネ蝶番の力で勝手に展開しないように、本体に固定してある針金をアームの刃先に引っ掛けている。試合開始後、展開をする際はアームを正方向に回転させることにより針金が外れてバネ蝶番の力で展開する。展開後はバネ蝶番の力でアームユニットは下に押さえつけられているので、多少の衝撃ではアームユニットが上に跳ね上げられないようになっている。B予選と本戦でアームユニットの展開方法を変えた理由は、B予選ではスピードを重視しているためフィールドの凹凸にあわせて上下に自由に動くことができる仕様にし、本戦ではバトルでアームユニットが跳ね飛ばされないようにするためである。この効果は実際の試合で発揮されており、B予選では好タイムを出すことができ、本戦ではアームが跳ね飛ばされて戦闘不能に陥るということはなかった。なお、展開後のユニットを支えるためにユニット下部に木の車輪を搭載している。
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                     写真9                                                   写真10

④その他
昨年は、バッテリーを乗せる場所を作り忘れたり、電装系の収納場所が狭過ぎたりという失敗をしたため、その反省を踏まえて今年はこれらの箇所にかなり気を遣って設計した。結果的に、バッテリーはマシンに対して横置きとし、マシンの後部に乗せることによって、全体的な重量バランスを安定させることができた。また、スピードコントローラーの配置をマシンの上部に置くことによって、収納スペースが狭くてもうまく納めることができた。

かわさきの設計の場合、どうしても脚やアームの設計ばかりに気を取られてしまい本体の方がおろそかになってしまいがちだが、実際競技を行う上ではバランスやメンテ性の問題からかなり重要になってくる場所だと思った。
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　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　写真11

●感想及び反省

＜３年　高橋＞

今回の大会は、書類選考に落ちてB予選からの出場ということになってしまったが、そのために、脚の設計を今までよりもかなり重視して行ったため、結果的には今まで私が作ったマシンの中では最も機動力の高いマシンを作ることができた。また、本体設計も初期の段階から考慮に入れて設計したので、前日に重量の調整でかなり苦労したものの、それ以外では本番前のトラブルは少なかった。

しかし、アームの設計を2年生に任せきりで、2週間程前になって設計が不完全なことに気付き、結局青木君に設計を任せてしまうという、去年と同じような失敗を繰り返してしまった。これは私が7月中の段階で設計を細かくチェックしていれば回避できたことだったのだが、まだ時間があると思って大雑把にしか確認しておらず、直前になって慌てることになってしまい、青木君にも村田君にも申し訳ないことをしてしまったと思う。

また、今大会における最大の失敗は忘れ物である。B予選、本戦ともに出発時間のぎりぎりまで作業をしており、そのために両日共に集合時間に遅刻してしまったが、一番問題だったのが大会に必要な工具を数点持っていくのを忘れてしまったことである。今回の大会では、当日部室から出発する上級生が両日共に私しかいなかったため、工具やパーツの類は全て私が責任を持って管理するべきだったのだが、ギリギリまで作業をしていて慌てて準備をしたため、B予選の当日にはテスター等の必需品を忘れるというミスをしてしまった。そのために、一年生の班に残量がほとんど無いバッテリーを渡してしまうという大失敗をしてしまった。出発前にリストを作成して確認はしていたのだが、事前にもう一度チェックする時間を設けていれば防ぐことができたミスであり、特に一年生の方々には大変申し訳ないことをしてしまった。このようなことを二度と繰り返さないためにも、大会の準備は十分余裕をもって行うべきだということを痛感した。

今年の大会は、B予選、本戦共に前日に徹夜で作業をしていたが、これは大会当日の集中力を大幅に欠く原因となるため、極力避けたほうが良いと思う。実際、大会当日にマシンの整備をしている時にかなり眠くなってしまって、気付いたら寝ていたなんてこともあり、なかなか作業がはかどらなかった。そもそも、しっかり計画を立てていれば、直前に余程のトラブルが発生したりしない限り大会前日に徹夜をする必要性など無く、仮に徹夜したとしても操縦練習を行うためであるのならまだ良いが、製作が間に合わなくて新規に部品を作っていたなどというのはもってのほかであり、スケジュール管理が破綻している証拠である。前日の徹夜をあてにしたスケジュールというのもかなりハイリスクなので、遅くても５日前位には製作が終了していて、残りの日で調整や操縦練習を行うくらいのプランでいかなければ、大会でよい結果を出すことなどまず不可能であると思う。なお、大会前日には一年生も徹夜をしていたが、かなり切羽詰った状況であり、これは事前に進行状況を把握して適切に指導していなかった上級生の責任であることは明確である。かわさきに参加する一年生の多くはロボコンの大会自体初参加の人が多いのであるから、これは上級生がある程度面倒を見てあげるべきであり、私を含めて今年の上級生はそういう一年生の管理が不足していたように思う。結果的には一年生チームはマシンを完成させることができたが、操縦練習をすることがほとんどできなかった。今年の反省を生かして来年は新入生への指導もしっかりやっていきたいと思う。

毎年大会が終わってからスケジュール管理の重要性に気付くのだが、次の年になるとどうも教訓を忘れてしまう傾向にあり、結果的に同じ過ちを繰り返してしまっているということが過去の私の班の報告書を閲覧すれば明らかである。来年こそはこの悪いループを断ち切り、時間が問題でマシンや大会結果に影響が出てしまうようなことが無いようにしたいと心から思った。

　上記のように反省が多く残る大会であったが、B予選では予想以上の好タイムを出すことができ、本戦でもマシンの持つ性能を十分発揮した試合を行うことができたので、その点に関しては良い大会であったと思う。

来年参加することがあればよりよい結果を残したいです。

＜２年　村田＞

反省点

作業を開始したのが7月になってからだったので、今回は試走会に間に合わすことができなかった。

アームの設計を任されていたが、最終的には先輩に頼ってしまい自力で完成させることができなかった。

アームの設計はもっと早くからすべきだったと思う。また、本体の構造が少し複雑だったため組み立てるのが大変だった。

B予選の前日に重量オーバーしていることがわかり軽量化するのが大変だった。

そのせいで練習する時間をあまりとることができなかった。

 感想

今回の大会では不戦勝による1勝だけで勝つことができなく、悔しい思いをした。

しかし、マシンは大きく壊れることなく動いてくれたので良かったと思う。

前回のマシンは大きい山を越えることができなかったが、今回のマシンは越えることができ良かった。

今回初めて重量オーバーし、数グラム減らすのにとても苦労した。

今大会では設計が遅れてしまったため、作業そのものが遅れてしまった。

次回も参加するかはまだ決めていないが参加するなら今までの経験を生かしたいと思う。

