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ロボットトライアスロンオンライン２０２１ 第２日程

競技順

1

チーム名

red one point
競技団体名: 室蘭工業大学電子システム制御工学研究室

競技成績

競技結果

ゴール！

タイム

118

有効 P

0

台紙上 P

6

エリア内 P

0

ハンド

0

スコア

30

講評

第１日程とほぼ同じ走りをし，再現性が高いロボットといえよう．タイムは１０秒縮め，スコアを 1
点伸ばした．６つのピースを台紙まで運び，台紙にピースにはめようと，ピースを左右に揺らす動
作も健在であった．第１日程の動画では聞こえなかったが，フォークリフト機構がピヨッ，ピヨッと
なるのも良いアクセントであった．昇降もしっかり動いていた．再度の指摘となるが，走行中に
ピースを支えるフレームが位置ずれしない工夫があると良かった．



ロボットトライアスロンオンライン２０２１ 第２日程

競技順

2

チーム名

絶対☆零度
競技団体名: 室蘭工業大学電子システム制御工学研究室

競技成績

競技結果

ゴール！

タイム

28

有効 P

0

台紙上 P

6

エリア内 P

0

ハンド

0

スコア

39

講評

第１日程同様の早い走りが光る．タイムを４秒縮め，スコアを 1 点伸ばした．吊り下げたピースを
受け止めた後，ピースが位置ずれしないように，楔形の切れ込みを設けるなど，細かな工夫もあっ
た．スピードのためには，ピースをはめる時間は無駄ということか．その戦略が見事に結実し，第
２日程の第１位を獲得した．車体が横長のためか，多少ヨーイングが起きていたので，そこを改善
するとさらにタイムを縮められるかもしれない．



ロボットトライアスロンオンライン２０２１ 第２日程

競技順

3

チーム名

室蘭高専
競技団体名: 室蘭工業大学電子システム制御工学研究室

競技成績

競技結果

ゴール！

タイム

157

有効 P

1

台紙上 P

5

エリア内 P

0

ハンド

2

スコア

29

講評

２本の線でライントレースするという新しい方式にチャレンジした．うまく機能すれば，ラインに
対する車体の向きが常に一定となり，台紙にピースをはめる動作などで有利となる．ただ，ライン
を正確に引かないと，鉄道の線路と同じように脱線などの不具合を起こしてしまう．第１日程では
曲線部分の走行に難があり，車体のスタックが見られたが，第２日程ではそれを見事に克服した．
タイムを 20 秒近く短縮し，パズル課題の精度も向上させ，スコアを３倍近く向上した．



ロボットトライアスロンオンライン２０２１ 第２日程

競技順

4

チーム名

生体メカトロニクス研究室
競技団体名: 北見工業大学

競技成績

競技結果

ゴール！

タイム

164

有効 P

0

台紙上 P

2

エリア内 P

0

ハンド

1

スコア

11

講評

磁石で吸着したピースを，磁石ごと台紙の上に置いてくるという機構．磁石を固定しているピンが，
糸で巻き取られることで抜けてリリースするという，独特のアイデア．第１日程は緊急事態宣言中
だったため，不本意ながらエキシビジョン参加であったが，今回はリアルタイム参戦となった．独
特のピン機構は，練習ではうまく動作したが，本番ではうまく抜けないピンがあった．ただ，アイ
デアは機構としてしっかり表現されていた．また，小型パソコンを搭載し，ラインを画像処理で認
識するという，一歩進んだ技術も取り入れた．



ロボットトライアスロンオンライン２０２１ 第２日程

競技順

5

チーム名

剛腕改二（アームストロングか
いに）

競技団体名: 北海道職業能力開発大学校ロボットトライアスロン研究部

競技成績

競技結果

タイムアップ

タイム

なし

有効 P

0

台紙上 P

0

エリア内 P

0

ハンド

10

スコア

0

講評

双腕マニピュレータを備えた重厚な上半身に，ステッピングモータの力強い走行系を有する，本格
派のロボットを製作した．パズルの戦略は，６つのピースをフレームに固定し，フレームごと台紙
の外縁に沿って横からスライドさせてはめるというもので，第１日程の後，パーフェクトを目指し
てよく研究されたアイデアである．実力を出し切れば十分に達成可能だったと思われるが，ロボッ
トの走行制御に手間取り，思い描いた経路を描けなかったのが残念であった．グリッパーでフレー
ムを力強く引きずる姿に，大いに伸びしろを感じた．


