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はじめに・・・相撲ロボットの概要

マシン編・・・機械部分の説明

ハード編・・・基板関係の説明

ソフト編・・・制御プログラム等の説明

ハート編・・・操縦者の取り組み



１．歩み・・・相撲ロボット取り組みの始まり

２．成績・・・これまでの戦績

３．仕様・・・本校ロボットの仕様

４．写真・寸法・・・・全日本優勝マシン

５．昨年度対戦表

６．考察



１．歩み

１．平成６年から相撲ロボットに取り組む

２．メカトロ同好会の中で

３．スキルアップのために自立型に取り組む

４．年に１度、四国大会に挑戦

５．ラジコン型の今治工業高校（スッポン、岩風）

６．自立型の新居浜工業高校（別子銅山）

７．まったく勝てない時期が続く



２．成績

平成 ７～１１ １２ １３ １４ １５ １６ １７ １８ １９ ２０ ２１

自
立
型

高校 １６位 ２位 ４位 ５位 優勝

全日本 ６４位 １６位 １６位 ３２位 ８位
３２位

６位 ８位 優勝

ラ
ジ
コ
ン
型

高校 科技
賞

優勝 ２位

全日本 ２位 優勝 ２位 優勝
２位

２位 優勝 ２位

◎自立型とラジコン型の対比

◎ラジコン型は優勝・2位以上を掲載



車体・部品名称 仕 様

車輪 直径４５ｍｍ、アメゴム、２輪

モータ マクソンモータＲＥ４０（１４８８６７）２４Ｖ１５０Ｗ

減速比 １／６．２４（速度２．６４ｍ／ｓ）

バッテリ ハイペリオン製（Ｌｉ-ｐｏ）バッテリーのセル数で速度を調節

対物センサ ６個（前、斜め前、横）（オムロンＥ３Ｚ－Ｄ６２）

白線センサ ４個（マシンの４隅）（前シャープＧＰ２Ｓ４０、後ームＲＰＲ－２２０ ）

エンコーダ マシンの動きを検知する（ミネコンＯＭＳ－１００－２Ｔ）

ＣＰＵ Ｈ８／３０８４Ｆ－ＯＮＥ

ストップシステム 赤外線送受信による、自前のシステム

３．仕様



４－１．写真（全日本の部優勝）



４－２．寸法



４－２．各部名称

厚剣 厚剣支え 底板

前カバー

タイヤ

歯車１
(ﾋﾟﾆｵﾝ)

歯車２

歯車４

歯車３歯車６

歯車５

歯車７

２段歯車２段歯車

モータ



５－１．対戦表 （高校生の部）
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５－２．対戦表 （全日本の部）

（富士ソフト株式会社ＨＰ引用）



６．考察

高校生ロボット相撲全国大会
（１）白線誤動作、敵センサは正常

（２）シンプルな立合、作戦

（３）フライングをしなかった

全日本ロボット相撲全国大会
（１）１台しか全国に出場できていない

（２）高校生大会の反省を生かす

（３）十分に対戦相手の分析を行った

（４）マシンの改良を行った



１．特徴・・・前２輪、高速マシン

２．駆動部・・・モータ直列配置

３．底板・・・磁石取付部

４．剣先・・・厚剣、ロングノーズ

５．センサ・・・センサ取付部



１．特徴

１．前２輪型

①前４輪型（φ３５）→前２輪型（φ４５）

②旋回性・耐摩耗性の向上

２．マシンの高速化

①運動エネルギ∝（速度）２

②自爆の危険性



２－１．モータ直列配置
１．重心の前低位化（標準型）

２．スペースの確保



２－２．減速部
１．部品の共通化・・・タイヤ、軸等の共通化

２．複雑化・・・初心者はメテナンスできない

３．タイヤ軸・・・φ８、Ｓ４５Ｃ

４．２段歯車・・・すべて圧入して製作



２－３．タイヤ部
１．タイヤ材質・・・アメゴム

２．ホイールに接着・・・ロックタイト（アメゴム用）

３．構造の簡素化（ベアリングレス→無給油ブッシュ）

４．大径化・・・耐摩耗性、耐荷重性の向上

５．軽量化・・・肉抜き



３．底板
１．構造の簡素化・・・ｔ５ジュラ材、ＭＣ加工

２．磁石・・・できるだけ前方、圧入、φ２２×１０（二六製）



４．厚剣支え・厚剣
１．厚剣支え・・・ｔ８ジュラ材、ＭＣ加工

２．厚剣・・・ｔ２、ＳＫＳ、外注（大矢根利器）

刃先角（１５度）、５点穴

３．薄剣・・・Ｆ社製



５．センサ取付部
１．敵センサ・・・６個（オムロン）

２．位置・・・前方センサは左右の端、斜めセンサは前
の中央、左右センサは後ろ下（低い相手を感知でき
る）



１．使用センサについて

２．ＣＰＵについて

３．電源系統について

４．基板本体外観

５．メンテナンス

６．回路図



使用センサについて
１．敵センサ（１２Ｖ）

ＯＭＲＯＮ Ｅ３Ｚ－Ｄ６２ ６個

２．白線センサ前部（５Ｖ）

ＳＨＡＲＰ ＧＰ２Ｓ４０ ２個

３．白線センサ後部（５Ｖ）

ＲＨＯＭ ＲＰＲ－２２０ ２個



ＣＰＵについて
１．Ｈ８／３０８４Ｆ－ＯＮＥ

マイコンカーラリー用のものを流用

２．ＰＩＣ １６Ｆ８４Ａ

駆動系Ｈブリッジ制御用

停止スイッチ送信部制御用

停止スイッチ受信部制御用



電源系統について

Ｌｉｐｏ
ＤＣ－ＤＣ
コンバータ
２４０５

ＤＣ－ＤＣ
コンバータ
０５１２

DCDC
０５１２

絶縁 制御系ＧＮＤ駆動系ＧＮＤ

DCDC
０５１２

絶縁

絶縁

Ｈブリッジ上部ＦＥＴ
Vm＋１２[V]

Ｈブリッジ下部ＦＥＴ
＋１２[V]

駆動系Vm

+12V

OMRONセンサ用

制御系＋５V



制御基板全体



制御基板Ｈブリッジ



ＣＰＵおよびＣＰＵ接続部



メンテナンスについて

本校のＨブリッジは非常に壊れやすいです。そこ
でいつの間にか生徒自作の試験用ジグができま
した。名付けて「チェックするお」君です。



チェックするお君 ラインナップ



回路図（Ｈブリッジドライバ部）
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１．プログラム開発・・・Ｃ言語

２．立合パターン・・・たくさん

３．リトライモード・・・エンコーダ信号

４．フライング感知立合・・・相手よって使う



１．プログラム開発

１．制御用言語・・・Ｃ言語

２．開発環境・・・ＨｉｇｈｰｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅＥｍｂｅｄｄ
ｅｄＷｏｒｋｓｈｏｐ（ＨＥＷ：ヒュー）

３．設定調整・・・自分のマシンにあった設定値を決
定する

４．立合研究・・・いろいろの相手を仮定して立合を
研究する



２．立合パターン

１．立合パターン・・・ロータリスイッチで設定・変更

２．種類・・・多数

①直進

②右・左立合

③右・左白線反射立合

④右・左引き立合



３．リトライモード

１．高速型のマシン・・・トルク（相手を押す力）が小さい

２．タイヤロック（１～２秒）・・・ドライバ回路の破損

３．タイヤロックの検知・・・エンコーダからの信号

４．リトライ・・・タイヤロックを検知してバックする（ソフトリト
ライ）

５．リトライのタイミング・・・早すぎても遅すぎてもいけない

６．バックできないときは・・・前進もバックもできないときが
ある



４．フライング感知立合

１．フライングする相手・・・相手の動きを感知して動きを
開始

２．時間制限・・・４．５秒以後のフライングに反応する

３．誤動作の危険性・・・誤動作をするとこちらがフライング

４．基本的にＯＦＦ・・・行司の審判技術の向上により、明ら
かなフライングの減少、行司の癖を知り、立ち後れない
立合の練習をする



１．経験・・・１年生から全国大会で活躍（幸運）
２．研究・・・強豪をよく研究
３．努力・・・高校３年間ほとんど休みなしに頑張った
４．理解・・・マシンを誰よりもよく理解（いかなるトラブルにも

対応できる）
５．向上心・・・マシンを理解するために、機械加工、基板

（回路）、プログラムの技術を身に付けた
６．気持ち・・・勝ちたい気持ちの強さが結果に反映される



ありがとうございました。


