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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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多数の取材があり対応した[1-7]. また，例年打ち上げ試験の結果を

PV（Promotion Video）にまとめ YouTube などに投稿，同時に新入生

勧誘活動や各種講演会などで使用していたが，2022 年度打上動画は

協賛していただいたイッツコム社が作成した動画が素晴らしかった

こともあり，この作成は途絶えた．特筆すべき活動としては，オン

ラインセミナー「気づくセミナー  宇宙大学」 [8]および宇宙開発

フォーラム 2023[9]でのポスター発表およびプレゼンを行った．

４．クラウドファンディングへの挑戦 

昨年度に続き，今年度も打ち上げのためのクラウドファンディン

グに挑戦した．2 回目となるため，昨年度のノウハウの蓄積が期待

できた一方で，昨年ほどの支援が得られないことが予想されたので，

目標を 3 段階に分け，第 1 段階がエンジン開発に必要な費用として

300 万円，第 2 段階が機体開発までできる費用として 600 万円，第

3 段階が打ち上げまでできる費用として 900 万円を設定した．これ

は宇宙ロケット部が取り組んだ．しかし昨年度の経験があるものの，

引継ぎが不十分で，かつ責任を持って取り組む学生がごく一部に限

られ活動が低調であった．その結果第 1 目標金額 300 万円にも到達

せず失敗した．

５．結言 

宇宙ロケット部は 2023 年 9 月で設立 9 年を迎えた．2021 年ごろ

から外部への連携や広報活動が活発となり，2023 年 4 月の段階で

は 1 年生のみならず，2 年生以上の多くの新入部員を迎えたが，「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」という活動の根幹への認識が薄らい

できたことから，作業や燃焼試験への参加が低調になったり，広報

だけに取り組んで他には興味を示さない学生も見られた．また，従

来からエンジンの開発は研究室主導で行われていたものの，これへ

の宇宙ロケット部の参加が低調であったことが，エンジン開発の遅

れにつながったことも否めない．この結果，2023 年度中の打ち上

げは断念することとなった．またこれまで行ってきた，宇宙ロケッ

ト部独自の開発も途絶えた．今一度，設立の目的に立ち返って活動

を見直す必要がある．
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神奈川大学ロボットプロジェクト活動報告

江上 正* 小林 稜弥**

Kanagawa University Robot Project Activity Reports

Tadashi EGAMI* Ryoya KOBAYASHI**

１．緒言

神奈川大学ロボットプロジェクトは， 2008 年度から活動してい

る．機械工学科だけでなく，電気電子情報工学科，総合工学プログ

ラムなどから 13 名ほどの学生が所属している．各学生の興味によっ

て，ロボット剣道，室内飛行ロボット，二足歩行ロボットの 3 チー

ムに分かれて活動している．これらのチームはそれぞれ設計やプロ

グラムなどの担当に分かれ，各種大会への出場を目標として，ロボッ

ト製作に取り組むのが主な活動内容である．これ以外にもオープン

キャンパスでの実演展示で多くの来場者の注目を集めている．

本報告では，2022 年度の活動を報告する．

２．二足歩行ロボットチーム活動報告

2022 年度は一般社団法人二足歩行ロボット協会主催の第 25 回

ROBO-ONE Light 大会へ参加した．ROBO-ONE とは二足歩行ロボッ

トを対象とした大会であり，Light 大会は大会公認の既製品ロボット

と 1.2.kg 以下の自作ロボットが参加対象となっている．この大会で

はロボットは無線により参加者の手で操縦する．本大会は予選と決

勝トーナメントからなっており，予選ではロボットによる 5m 走と，

ランブルと呼ばれる, 約 10 台のロボットでの格闘が行われる. 予

選での上位機は決勝トーナメントへと進み, 参加ロボット同士によ

る格闘を行う．相手ロボットをパンチなどで転倒させ，時間内に立

ち上がれなかった場合 1 回のダウンとカウントされる．これを繰り

返し相手ロボットを先に 3 回ダウンさせた方が勝ちとなる．

本プロジェクトで製作している二足歩行ロボットである ku 号は，

Autodesk Fusion 360 を用いて, 構想, 設計を行い, 3D プリンターを

用いてパーツの製作を行っている．また，ロボットのモーションも

HeartToHeart4 というソフトを用いて作成している. 大会の結果とし

ては, 予選敗退となってしまった. このようになった原因としては，

ジャイロセンサを使用せずに機体の製作を行ってしまったこと，機

体の歩行が安定するようなモーションの製作が行えていなかったた

め機体が転倒してしまい，時間をロスしてしまったこと，事前の準

備不足や，機体製作の計画を厳密に立てられなかったことがある．

来年度はこれらの反省点を踏まえ，歩行動作の安定化を行い，予

選突破を目指し大会に臨みたい．また , 一般社団法人二足歩行ロ

ボット協会が主催ではない大会や ROBO-ONE Light 公認大会等にも

参加し，二足歩行ロボットを用いた大会での経験を重ね，機体の改

良に活かしたい．さらに，現在二足歩行ロボット班では ROBO-ONE

大会にも参加できるように新しい 4kg 以下の機体を製作中である．

こちらも予選突破を目指し大会に臨みたい．

図 1 ku 号の 3D モデル 

図 2 大会出場機体「ku 号」 
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