
第17回ロボット・トライアスロン小樽大会 制限時間（秒）

競技成績集計 A B 240 4.0分

記入例
6 秒/回 10 秒/回 3 秒/回 5 秒/回

ボール
    4個 30 秒 玉入れ/ Tシート 玉入れ/ 人工芝

完/リタ
/アップ 秒

ゼッケン チーム名 ロボット名 所属 競技順 救助ball 救助time A1 A2 B1 B2 A3 A4 B3 B4 A1 A2 B1 B2 A3 A4 B3 B4 合計 結果 走行タイム ペナルティ ボーナス 総合タイム 得点換算 順位

○ 記入例１ 記入例１ ロボトラ大学 0 2 20 1 3 1 5 1 30 1 2 1 3 1 2 1 3 20 25 20 40 25 35 25 55 245 完 103.22 58 245 -83.78 383.78

○ 記入例２ 記入例２ ロボトラ大学校 5 30 0 0 0 1 0 0 リタ 30 リタイヤ

１回目競技 １回目競技 個数入力 点数換算 秒 240 満点

ゼッケンカテゴリ チーム名 ロボット名 所属 競技順 救助ball A1 A2 B1 B2 A3 A4 B3 B4 A1 A2 B1 B2 A3 A4 B3 B4 合計 結果 走行タイム ペナルティ ボーナス 総合タイム 得点換算 順位

1 normal 保留 エンデ・デアヴェルト 室蘭工業大学 18 0 7 70 0 3 15 0 0 12 0 0 0 0 0 0 0 75 0 0 0 0 0 0 75 完 155 85 75 165 135 9

2 normal 室蘭工業大学夢工房 玉を入れる専門家 室蘭工業大学 12 0 3 30 0 1 5 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 完 133 35 0 168 132 10

3 normal デュッセルドルフ かれー 室蘭工業大学 16 0 0 0 0 0 0 アップ 0 0 タイムアップ

4 normal マサルとゆかいな仲間たち マサル１号 北海道科学大学 8 0 0 0 0 0 0 11 0 0 10 0 0 0 0 70 0 0 115 0 0 0 185 完 68 0 185 -117 417 1

5 normal T.L No.1 ネオアームストロング砲 北海学園大学 20 4 24 1 10 0 2 10 0 0 アップ 44 0 タイムアップ

6 normal T.L No.2 キャタピラ・ボーイ 北海学園大学 6 0 2 20 0 2 10 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 完 129 30 0 159 141 8

7 normal SC 弾射亀 北見工業大学 3 0 2 20 0 1 5 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 完 208 25 0 233 67 12

8 normal トビタ・クラブ アーク・キャバリアー 北見工業大学 10 0 10 100 0 1 5 1 30 0 アップ 135 0 タイムアップ

9 normal ロボダイノーマル センテンス スプリング 北海道大学 5 0 14 140 0 1 5 1 30 0 アップ 175 0 タイムアップ

10 normal VOID Crambot2 北見工業大学 11 0 2 20 0 1 5 0 0 0 2 0 4 0 0 0 0 0 2 0 55 0 0 0 57 完 55 25 57 23 277 4

11 normal カレーは辛い TOMATO 北海道科学大学大学院

12 normal 室蘭ベーコンブレイカーズ 象の鼻 室蘭工業大学 1 0 0 0 3 15 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 完 102 15 0 117 183 5

13 normal 剛田雑貨店 強そうな機体その参 室蘭工業大学大学院 23 0 4 40 0 1 5 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 完 206 45 0 251 49 13

14 normal KitKats Melonpan 北見工業大学大学院 7 1 6 6 60 0 2 10 1 0 0 アップ 76 0 タイムアップ

15 normal アルパカ電子設計 AlpaCar 北海道大学大学院 19 0 3 30 0 2 10 1 30 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 完 77 70 0 147 153 7

16 normal Tomishi~no RoboDinosaur 北海道大学 2 0 0 0 0 0 0 アップ 0 0 タイムアップ

17 normal スマメカ ダンプ魔重 北海道大学

18 normal NATT 百均キメラ 室蘭工業大学 15 0 1 10 0 0 0 0 22 0 0 0 0 0 0 0 125 0 0 0 0 0 0 125 完 89 10 125 -26 326 3

19 normal NPIEL RTP-2BΧ 北見工業大学 17 0 0 0 0 0 0 リタ 0 リタイヤ

20 normal 2年チーム（仮） エスクード 北見工業大学 22 1 6 8 80 0 4 20 0 0 リタ 106 リタイヤ

21 normal いずみチーム Stella 北見工業大学 21 1 6 1 10 0 3 15 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 完 102 31 0 133 167 6
22 normal りんたろう みらくるりん 室蘭工業大学大学院 13 0 0 0 1 5 0 1 9 0 0 7 0 0 0 20 60 0 0 85 0 0 0 165 完 85 5 165 -75 375 2

23 normal 工学女子 カッコカリ 北見工業大学 24 0 0 0 0 0 0 リタ 0 リタイヤ

24 normal Summit Ridge Zen 北海道大学 4 0 3 30 0 2 10 0 0 アップ 40 0 タイムアップ

25 normal バイオメカニカルデザイン アイアンマン 北海道大学 9 0 5 50 0 2 10 0 0 5 0 0 0 0 0 0 0 40 0 0 0 0 0 0 40 完 190 60 40 210 90 11

26 normal MIRAI MARZ11 札幌市立大学 14 0 9 90 0 1 5 0 0 アップ 95 0 タイムアップ

1 open ロボダイオープン 多分、風 北海道大学 1 0 7 70 0 1 5 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 完 126 75 0 201 99 2
2 open EAGLE JUMP PECO 北海道大学 6 0 2 20 0 1 5 0 0 アップ 25 0 タイムアップ
3 open ラボライバー NEW ARM!! 室蘭工業大学大学院 5 0 2 20 0 1 5 1 0 0 アップ 25 0 タイムアップ
4 open WING Geblase 室蘭工業大学大学院 4 0 0 0 2 10 0 1 8 0 0 0 0 0 0 20 55 0 0 0 0 0 0 75 完 84 10 75 19 281 1
5 open UEMOO 月見 北海道職業能力開発大学校 3 2 12 8 80 0 2 10 0 0 アップ 102 0 タイムアップ
6 open YOSHI BOSS 北海道職業能力開発大学校

7 open amanagi motoAI 北見工業大学 2 0 0 0 0 0 0 リタ 0 リタイヤ

コースアウト ハンド プッシングラインアウト 救助time

コースアウト ハンド 接触ラインアウト
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5 玉入れ 
【レイアウト】 図 1のとおりです。[ボール積込エリア A]と[ボール積込エリア B]に、ロボットに積み込むボールが配置されていま

す。エリアの路面にはガイドテープが十字に引かれています。ガイドテープは走行ラインと同じ仕様です。玉入れ

エリアのほぼ半分（図 1の濃い緑のエリア）には図 3のような人工芝(TRUSCO 人工芝, トラスコ品番 405-4636 

材質 表面：ポリプロピレン(PP)、裏面：合成ゴム(SBR)、厚さ 6 mm、色 グリーン)が敷かれているため、ロボットの

自律制御の難易度が上がっています。 

 

【玉入れ】  [玉入れエリア]には２種類の玉入れ（図4、図5）、を配置します。スポーツ用品のマーカーコーン（molten社製、

マーカーコーンミニ）を利用します(図 6)。マーカーコーンの材質はポリエチレン、寸法は高さ 60 mm、直径上 50 

mm、下 190 mm、重量は約 40 g です。φ50 mm の円を内円、φ190 mmの円を外円と呼びます。玉入れＡ

（図 4）は内円を下側として内円に高さ 200mm の円筒(ホッカイボイドφ100)を接合した構造です。高いところに

穴があるため、ボールを射出するなどしていれる必要があります。玉入れＢ（図 5）は外円を下側としてそのまま床

に置いたもので、上部からボールを入れます。 

 

【ボール】 標準的なピンポン玉(直径 40mm)を用います。スタート直後の[ボール積込エリア A]および[玉入れエリア]内の

[ボール積込エリア B]には図 7 のようなボール供給装置が図１に示す配置で置かれています。ロボットがボール

供給装置の供給レバーを操作することでボールが排出され、ロボットは所定の位置に停止してボールを積み込む

ことができます。ボール供給装置の詳細は別紙で説明します。[ボール積込エリア A]のボール供給装置 A には

10 個、[ボール積込エリア B]のボール供給装置 B には 10 個のボールが装填されています。図 1 のようにボー

ル供給装置の供給口手前にはガイドラインがあり、ロボットは供給口中心の位置を知ることができます。ボール供

給装置の詳細な寸法や部品リストはロボットトライアスロンホームページの 2017 年度版ルールのページに記載し

ます。 

 

    

 図 4:玉入れＡ  図 5: 玉入れＢ  
 

      
 図 6: マーカーコーン（molten社製、マーカーコーンミニ） 図 7: 図１のボール供給装置の記号 


