
 

 

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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図 3 制作中の機体 

３．ドローンチーム活動報告 

室内飛行ロボット部門は，一般社団法人日本航空宇宙学会が主催

する全日本学生室内飛行ロボットコンテスト，マルチコプター部門

に出場することを目的として活動している．このマルチコプター部

門は複数のプロペラの回転数を制御することによって飛行するマル

チコプターを用いて物資運搬や S 字飛行などのミッションを行い，

その運搬量や時間を点数化して順位をつける大会である．2022 年度

に開催された第 18 回大会に参加し，予選敗退の結果となった．

本部門で製作しているマルチコプターは市販されている姿勢制御

基板であるフライトコントローラを用いずに，teensy4.0 というマイ

コンボードを用いた自作を行っている．機体の工夫点として，フレー

ムは 3DCAD 上で部品配置を試行錯誤し，重心の調整を行った．ま

た，プロペラ全周囲を覆うプロペラガードやソフトでのヒューマン

エラーによるプロペラの回転などを防止する策を講じるなど，機体

の安全性も新たに配慮したことで，破損が少なく飛行試験の効率を

上げることができた．プログラムにおいては，2022 年度はラジコン

信号の読み取りと姿勢制御, 物資投下を 1 つのマイコンボードに統

一して行い，制御系の単純化を行ったほか，マルチコプターのホバー

状態が安定するプログラムを書き加えたことで飛行が安定した．し

かし，課題も多く，操縦になれず練習時間が不足していた．このた

め大会本番では操縦や競技中の指示がぎこちなく，タイムロスにつ

ながる場面があったことから，今後はより多くの練習時間を確保す

る必要があると感じた．ほかにもヨー軸方向の前方がわからなくな

ると前後左右の操作感覚がなくなるため, 一部分に強調した色を付

けることでどちら側に回転し始めたか判断して, 操作で修正できる

ようにしておく必要がある．

図 4 第第 18 回回全日本飛行ロボットコンテストの様子

図 5 大会出場機体「飛蜂」

４．結言 

 今年度は大会での入賞することができなかった．来年度は入賞で

きるようにしたい．

 来年度二足歩行ロボットはチーム課題である歩行動作の安定化

を行い，大会での入賞を目指す．また，様々な大会に出場すること

で，経験を重ねていきたい．ドローンチームは今年度，課題点が浮

かび上がっているのでそれらを改善していきたい．

神奈川大学宇宙エレベータープロジェクト活動報告

江上 正* 長谷川 璃奈**

Kanagawa University Space Elevator Project Activity Reports 

Tadashi EGAMI* Rina HASEGAWA**

１．緒言 

神奈川大学宇宙エレベータープロジェクトは，2010 年度から活動

をはじめ 2022 年度からテクノサークルに加わった団体です．本プロ

ジェクトは工学部，文系学部の学生も含め 10 名ほどの学生が所属し

ており，将来実現すると予想される宇宙エレベーターを想定した自

律型昇降機（以下クライマーと呼ぶ）の開発を行っている．クライ

マーは，実際の宇宙エレベーターで想定される速度，ペイロード，

走行距離，耐久性，耐環境性などの各要素の一部でも満たすことを

目標としており，毎年開催される競技会や合同実験会などでクライ

マーの性能を検証している．そのほかにも学内外の様々な展示会や

イベントで宇宙エレベーターの認知向上のための活動をしている．

2022 年度は 9 月に競技会である SPEC×ROC, 11 月に合同実験会

である SPEC が開催され参加した.  SPEC×ROC では出場機体の中

で最速記録を達成したためスピード部を受賞した．また, 宇宙エレ

ベーターの認知向上のために初めて Maker Faire Tokyo 2022 に出展

した. 本報告では, この 3 つの活動を中心として 2022 年度の活動

を報告する. 

２．SPEC×ROC in NIIGATA 2022 競技会報告

SPEC×ROC（SPace Elevator Climber ＆ RObotics Challenge）とは,

「クライマー部門」と「ロボット部門」の 2 つに分かれそれぞれの性

能を競う競技会です.「クライマー部門」は貨物を搭載し，指定され

た距離まで昇り，安定性，速度，貨物の搭載量などを競うものです．

「ロボット部門」は上空からパラシュートなどで降下したロボットが

地上でミッションを行うものです．

2022 年 9 月 17 日から 18 日にかけて新潟工科大学グラウンドにて

大型クレーンを使用し，地上 65ｍまで張られたロープを用いて競技

会を行った．大学, 社会人チーム合わせて 6 団体 13 チーム 17 機体

が参加し, 全 11 部門を争った．本プロジェクトのクライマーである

「KUSEP-5S」がスピード部門である「本高砂屋賞」を受賞した. 

受賞した機体は 2021 年度にベルトタイプの形状のテザーで世界

最速の時速 100.6 ㎞を記録したものである．時速 100.6 ㎞を達成し

た時よりもロープの長さが短かったため最速記録の更新とはならな

かったが，時速 72.5 ㎞を達成した．

KUSEP-5S は 1 対のローラでテザーを挟み込み摩擦の力で上昇す

る機構である．テザーを挟み込み摩擦の力で上昇するのはクライ

マー共通の機構であるが，通常は複数対のローラで構成されるクラ

イマーが多い．しかし本機体は自重による負荷を最小限にするため

ローラを 1 対のみ使用する設計を行った．また一般的にはマイコン

による自律制御で行うが，短い距離での昇降かつ速い速度を目指す

ため目標設定した位置で急に止まれないことを想定し，手動で操作

している. 

本プロジェクトは受賞した機体のほかに 2 機体出場した．1 機目

は「KUSEP-511」,  2 機目は「KUSEP-M1」である．

KUSEP-511 は重量搬送型として設計されたもので 4 対のローラが

ついており，テザーとローラの接触面積を大きくし，摩擦を大きく

することで重量物を搬送することに特化した機体である．競技会の

結果は通信機器のトラブルや機体の損傷により重量物を搭載しての

昇降を行うことができなかった．KUSEP-M1 は KUSEP-5S の時速

100.6 ㎞を超えるべく製作された機体であるが, 機体の損傷により

昇降は行えなかった. 
受賞した機体もあったが，それ以上にうまく行かないことが多く

学ぶことの多い競技会となった. 

図 1 クライマー「KUSEP-5S」
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