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１．緒言

神奈川大学フォーミュラプロジェクト KURAFT は、神奈川大学工

学研究科機械工学科の学生を中心に 2013 年 10 月に発足した学生

サークルである。大学のカリキュラムの中では体験することができ

ない、企画から製作までのものづくりの本質を経験することを目的

に、例年に行われる「全日本学生フォーミュラ大会」に参加してき

た。総合優勝を目指すだけでなく、この時間と労力が将来、学生が

自分を振り返ってみたとき、その努力が自信となり各人にとって必

ず良い影響をあたえるような活動を行っている。2023 年度からは自

動運転チームが発足し、公益社団法人自動車技術会が主催している

「自動運転 AI チャレンジ」の参加を目指し、勉強会を開設している。

この大会は、CASE、MaaS と呼ばれる新たな技術領域において、こ

れからの自動車業界を牽引する技術者の発掘育成のための新たな取

り組みとして実施している。今後は 2 つの大会を参加し、２チーム

体制で活動していく。本稿では、2023 年度に行った内容を説明する

とともに、学生が身に着けたモノづくり能力と AI プログラミング

技術を紹介する。

２．学生フォーミュラチーム～モノづくり技術の進化～

少子高齢化が進む日本では、学生の減少に加え、最近文系に偏っ

ている傾向がある。日本では、トヨタ、日産、本田など複数の国際

で有名な会社がある一方、人材不足の深刻化によって、国際競争力

が低下している。また、理工系の大学では、実習や設計・製図など

のカリキュラムがあるが、実際にものづくりの機会が不足しており、

欧米と比べて、学生の実践力が足りていない。米国では「Formula 

SAE」を開催するなど、学生が実際のものづくりを通して自分たち

の能力や知識を、発揮できる場を提供されており、産学官の協力の

もと、 人材育成の基盤づくりが根付いている。しかし日本では、全

国的なものづくりコンテストとして、ロボットテストがあるが、自

動車技術分野で活躍を目指す学生にとっては、習得した専門技術を

発揮しうる設計コンテストがない状況である。学生たちが実際にも

のに接し、ものを創っていくことによって、技術の理解を深め、実

践的な能力を養い、より高いレベルに意欲的に取り組んでいく。 も

のづくりの本質やそのプロセスを学ぶとともにチーム活動やものづ

くりの厳しさ、面白さ、喜びを実感できる、そんな環境づくりを通

じて、創造性に満ちた技術者の育成を目指し、学生フォーミュラ大

会が創立された[1]。 

神奈川大学フォーミュラプロジェクト KURAFT は 2013 年に発足

し、2014 年から 2019 年まで毎年全日本学生フォーミュラ大会を参

加していた．学生チームで製作した EV フォーミュラで EV クラス 7

位など複数の賞を受けた。2019 年度からコロナウィルスの影響で、

大会に参加していないが、このコンテストに関心を持ている学生は

多く、2023 年度にも学生たちは大会の見学しに行った。全世界から

集めた ICV クラス 54 チーム、EV クラス 23 チームが参加した大会

で、素晴らしい作品がたくさん集めた。学生たちは興味深く大会の

様子を見学した。現在、サークル人数や予算の制限で実物の作成は

できない状況で、とても残念な気持ちとなり、今後メンバーの人数

が復帰次第、活動の開催を目指す。

３．自動運転 チーム～人工知能時代の新しいサービス提供～

人間による運転エラーが交通事故の主な原因の一つであるため、

自動運転車が普及することで、交通事故の発生率を減少させること

が期待できる。また、自動運転車は周囲の状況を常に監視し、迅速

かつ正確に反応するため、人間の運転よりも優れた安全性を提供す

ることができる。また、交通渋滞や駐車場の問題など、運転に伴う

ストレスや時間の浪費を軽減し、より効率的な移動を実現すること

ができる。さらに、自動運転技術は都市計画や交通インフラの改善

にもつながる。自動運転車が普及すれば、交通事故や渋滞による時

間の無駄が減少し、都市の持続可能な発展に貢献することが期待で

きる。内閣府が 2018 年 4 月に発表した「戦略的イノベーション創造

プログラム（SIP）自動走行システム研究開発計画」によると、2020

年を目途に自動運転レベル 3、2025 年を目途に自動運転レベル 4 の

市場化がそれぞれ可能となるよう、研究開発を進めて必要な技術の

確立を図るとしている[2]。AI 技術の研究開発が盛んに行われている

今は自動運転の将来と実現が見えてきた。

そこで、公益社団法人自動車技術会が主催する自動運転 AI チャ

レンジ大会は 2019 年から発足した。2022 年度よりインテグレーショ

ン大会とシミュレーション大会が同時に開催することになった。「イ

ンテグレーション」では自動走行モビリティに開発したプログラム

を搭載させる走行競技まで行う。「シミュレーション大会」では、シ

ミュレーション環境下での自動走行を目指したプログラムの競技で
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１．緒言

ハイブリッドロケットを宇宙に到達させること，ハイブリッドロ

ケットの開発・打ち上げを通じて，工学のみならずシステムエンジ

ニアリング，プロジェクトマネジメント，組織経営及び技術者倫理

など実践的な学問を習得し，多種多様な人材や価値観，アイデアを

交えながら課題を解決することで成⾧発展する場を提供すること，

ハイブリッドロケットの開発・打ち上げを通じて，本学の知名度及

びイメージの向上を目指すこと，を目的に「神奈川大学宇宙ロケッ

ト部」は 2014 年に設立された．この活動は単なる課外活動にとどま

らず，工学部機械工学科航空宇宙構造研究室（以下，「研究室」と呼

ぶ）と合同で研究開発に近い内容から，あるいは密接に連携しなが

ら広報・アウトリーチ活動に取り組んでいる．

ここでは 2022 年 10 月~2023 年 9 月までの活動を報告する．

２．横型燃焼試験設備の導入

2021 年に達成したハイブリッドロケットの国内高度記録 10.1km

を更新すべく，2022 年 10 月に行った打ち上げ試験では，エンジン

推力が低く，機体の上昇速度が遅いため，相対的に横風の影響を受

けやすくなっており，高度を上げようと打ち上げ角を上げると事前

に設定した保安円内に落下させることができなかった．そこでやむ

なく打ち上げ角を下げ，保安円への落下を優先させた結果，高度は

3.7km と大幅に低いものとなった．そこでエンジンの推力を 2 倍に

向上させることが必要と判断された．そのために，エンジンに供給

する酸化剤流量を 2 倍にするため，エンジンと酸化剤タンク間の配

管を短くし，かつ直径を増やす必要が生じた．燃焼試験においては，

エンジンとタンク間はエンジンが破裂してもタンクに被害が及ばな

いように 1~2m の配管で接続していたが，前記の理由で直結が必要

となった．燃焼試験は船舶搭載用の鉄鋼製コンテナで行っていたが

タンクを保護するためコンテナ外に配置すると，エンジンが奥行き

6m のコンテナ内の奥に配置されることになり，熱がこもり試験用

配線や機器を焼損させる可能性が生じた．そこで図 1 に示すように，

コンテナの側面が開口部となることで，奥行きの浅いコンテナを設

置することにした．また，このコンテナは幅 16m と限られたスペー

スである，湘南ひらつかキャンパス第 4 駐車場に設置するため，既

存のコンテナの配置換えも含め配管の取り回しや作業中の万一の事

故の場合の退避経路なども考慮して 10 ケースほどの配置案を考案

し，比較検討の結果，最もよいと思われるものを採用した．

図 1 横型燃焼試験設備

設置は 2023 年 3 月に実施し，コンテナ設置後，数日かけてタン

クを格納するタンクタワーの取り付け，計測用配線を通すダクトの

設置と配線の設置，ライトおよびカメラ取付用手すりの設置，エン

ジン架台の設置，消火のための縦型散水栓の設置などの作業を行っ

た．この作業に加え，従来からロケット部学生によって開発が続け

られていた酸化剤供給用電磁バルブシステムを組み合わせることに

よって，エンジンの推力が 2 倍になっても熱がこもることなく，か

つエンジン損傷の際には酸化剤供給を止めることで消炎させる設備

が実現できた．

３．広報・アウトリーチ活動

広報・アウトリーチ活動はもっぱら宇宙ロケット部の学生が主体

となって取り組んだ．オープンキャンパスでのランチャー及び機体

展示，テクノフェスタでのポスター発表や神大フェスタ 2022 での機

体展示への参加，SDGs アワードへの参加（愛知賞受賞）など行っ

たがこれらはいずれも神大内の活動であった．新聞などの取材に対

する対応は活発で，後述のクラウドファンディング実施に関連して
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ある。両大会合わせて、コンピューターサイエンス、AI、ソフトウェ

アや情報処理に関わる技術者・研究者・学生等のチャレンジの場、

また学習及機会を提供し、有機的な繋がりを実現する場を目指して

いる。

神奈川大学フォーミュラプロジェクト KURAFT は 2023 年度から

自動運転 AI チャレンジ大会のシミュレーション大会の参加が始め

た。初心者に向けて、大会を参加可能にするため、2023 年度前期か

ら工学部機械工学科の教員よりプログラミングの勉強会を週一回

行った。“Hello, world!”の出力というプログラマーの最初のプログ

ラミングから勉強し、様々な機能を実現可能な知的情報処理プログ

ラミングまでの勉強を行った。2023 年度自動運転 AI チャレンジシ

ミュレーション大会の課題が発表された後、課題の解決を向けて、1

つのチームを組んで大会を参加した。

極限状態にて自動車の走行性能が問われるモータースポーツは、

技術的課題を生み出すことで自動車の性能向上・発展に貢献してき

た。自動運転 AI チャレンジ 2023（シミュレーション）は、End to 

End(E2E)シミュレーション環境におけるレースをテーマに、安全か

つ高速に走行できる自動運転技術の開発への貢献を目標としてた。

レースでの自動運転には、横滑り、空気抵抗、車両の応答特性を考

慮した制御技術、他車両の追跡や行動予測など、多様な技術要素が

関わっている。参加者は、これらの要素を取り入れた、戦略的な走

行計画と高度な車両制御機能を備えた自動運転ソフトウェア開発に

取り組んだ。この Challenge を通じて自動車業界の技術革新に寄与

することを期待されていた。参加者は、Autoware.Universe をベース

とした自動運転ソフトウェアを開発し、End to End シミュレーショ

ン空間(AWSIM)を走行するレーシングカーにインテグレートし、開

発した自動運転ソフトウェアで、安全に走行しながらレースに勝利

することが目標である[3]。 

大会には(1)他車の認識、追跡及び動きの予測、(2)経路計画、(3) 高

速域に対応した制御モジュールの開発という３つのチャレンジが

あった。今年度の参加チームは初心者のため、環境構築には時間を

かかった。そのため、チャレンジ(1)と(2)に検討を行い、開発を行っ

ていたが、チャレンジ(3)にはふれなかったため、すべての課題をク

リアできなかった。しかし、シミュレーション環境で車を走らせた

だけで参加チームの学生は十分楽しんだため、来年度の課題のクリ

アに向けて参加したいという気持ちがあった。

参加した学生の 1 人の卒業研究テーマも自動運転のための物体認

識であるため、コンテストで勉強した知識が研究に応用できた。彼

は軽量な深層学習ネットワーク PointPillar モデルを改良し、 

attention メカニズムを導入することで、LiDAR センサで取得した 3

次元点群情報に基づく物体認識検出速度と精度を両立する方法を提

案した。検出結果の様子は Fig.1 と Fig.2 に示す。自動運転車には周

囲の環境を感知するために、前、後ろ、両側向けのカラーカメラと

3 次元距離情報を測定可能な LiDAR センサを搭載している。カラー

カメラから取得したカラー画像による物体認識手法があるが、検出

した物体の距離情報がうまく取得できないため、距離センサによる

物体認識が必要である。PointPillars は、三次元点群情報を 2 次元平

面に投影し、2 次元特徴図より物体を認識する手法である。提案す

る手法では、重要な特徴により attention を入れることで、検出の精

度を向上した。

Fig. 1. 自動運転車の周囲環境(前、後ろ、両側) 

Fig. 2. 3 次元点群情報に基づく物体検出の結果 

Fig2 には検出した車両を緑のボックス、柱を水色のボックスでし

てしており、車の頭の方向を矢印で示した。車両の検出精度は 84％

を達成した。

４．結言 

神奈川大学フォーミュラプロジェクト KURAFT は学生の趣味で

集めているサークルであるが、学生の教育と研究を繋がっているた

め、社会のニーズに応じた人材育成にも関わっている。学生の将来

の就職にも役に立つことを目指す。今後は 2 チーム制で学生に車両

開発と自動運転システムの開発に関わった実用技術を重視しなが

ら、活動していく。
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