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 技能五輪全国大会「移動式ロボット」職種では、その競技委員会における決議により、公平で円滑

な競技運営が行われることを目的に、本職種における最低限の要求事項を採択している。なお、この

職種定義（Technical Description）については、開催年度、競技課題内容、及び競技運営方法によっ

て慎重にかつ柔軟に変更される。 

今年度の職種定義は以下の内容で構成されている。 
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１. はじめに 

 

１.1. 職種競技の名称 

 移動式ロボット 

 

１.２. 関連する職務または職業の定義 

移動式ロボットは急成長中のソリューション主体の産業で活躍し、移動式ロボットに関わるロ

ボット技術者が担う役割は重要かつ拡大しつつある。移動式ロボットの用途は広く、日常生活、

および製造業、農業、航空宇宙、鉱業、医療等のさまざまな分野で応用されている。 

ロボット技術者はオフィス、工場、研究所で働き、設計、保守、研究、新たな応用製品の開発

を行って、ロボットの可能性を広げる。この役割は、特定の部門において、具体的なビジネス上

の問題に焦点を当てるところから始まる。例えば、製造業では作業を自動化するロボットをつく

り出すことで、生産能力を高めることが要求されることがある。移動式ロボットにおいては、人

間が立ち入れない、または危険を伴う作業のために設計されることもあるだろう。ロボット技術

者は、顧客と話し合いを慎重に突き詰めることが必要で、それが正確な仕様につながる。その後

に設計段階が続き、試作品が組み立てられる。次に、ロボットにプログラムが組み込まれ、一貫

した高い性能を提供するために動作試験を繰り返す。どのようなロボットでも、ロボット技術者

が中心となり、ロボットが何をする必要があるかを考え、いくつかの分野と連携して最適な装置

を設計し、組み立てる。この場合、ロボット技術者は、既存の技術を用いて新たな問題のソリュ

ーションを生み出している。 

ロボット技術者が各用途に適合したロボットを設計し試作できるためには、論理、マイクロプ

ロセッサ、コンピュータ・プログラミング、機械、電気、制御システムに精通していなければな

らない。ロボットをそれぞれの作業環境に適応させるために、作業環境に適したロボットの能力

に関する仕様書も作成しなければならない。そのうえ、ロボット技術者は費用対効果の高い設計、

費用と価格の計算、品質管理にも責任を負う。能力の高いロボット技術者の役割に不可欠なのが、

作業の組織化と自己管理に関連した幅広い技能である。優れた意思疎通や対人関係能力は、チー

ムがうまく機能する上で特に重要となる。 

 

１.３ 本文書の位置づけおよび重要性 

本文書は、この職種競技で競うために必要となる基準、そして競技を運営する上での評価指針

や方法および手順に関する情報を含む。競技委員、選手及び指導者は、この職種定義について理

解しておく必要がある。一方、職種定義とともに提示する事前公開課題（Pre Test Project）は

競技課題に関係する情報と評価項目について記載する。 
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１.４ 競技内容の概要 

 選手は、職種定義で定められたロボットの仕様に従い、移動式ロボットを準備し、事前に公表

される競技課題の動作が実現できるように、ロボット本体のハードウェアの仕様を整え、基本的

なプログラミング技術を習得することが要求される。大会当日、事前公開課題をベースとした競

技課題が示され、選手は、課題で示された動作・機能を正確に分析し、それを具体的に実現する

ためのハードウェア調整、分解・組付け、技術書類の作成、ソフトウェア設計の技量が試される。 

本競技は、2 名の選手で構成されるチームで参加する競技であり、課題達成のためのロボット

の設計、製作と組み立て、プログラミング・試験および調整、性能の点検と試運転などの作業を

高効率で行うための作業計画を策定する必要があり、選手同士のコミュニケーション能力も必要

とされる。また、この競技に参加する選手には、モータなどの駆動系、センサなどのハードウェ

ア知識、プログラミング能力、そして何よりも、システム全体を俯瞰できるロジカルな設計力が

問われる。 

 

１.５ チーム構成 

 １チームあたり２名の選手で構成される。 

 

１.６ 選手の年齢制限 

 すべての選手は、全国大会開催年において 23 歳以下であること。 

 

１.７ 用語の定義 

① アリーナとは、各競技課題でロボットが動作するコートをいう。 

② パフォーマンスとは、選手がアリーナ内で行う各課題のロボットの実動作を示し、その内容

で評価が行われる。パフォーマンス中の機器の操作等は競技委員等によって指示される。 

③ 集合エリアとは、主に競技課題の説明を行う際に使用するスペースをいう。 

④ ワークスペースとは、参加チーム専用の作業スペースをいう。 

⑤ 競技エリアは、ワークスペース（アリーナを含む）、競技委員会本部、集合エリアで構成され

る。 

⑥ 競技時間とは、課題説明、課題、採点（パフォーマンス）を行う時間をいう。 

 

１.８ 技能五輪国際大会（WorldSkills Competition） 

技能五輪国際大会とは、職業訓練の振興と青年技能者の国際交流、親善を図ることを目的とし

た国際的な競技大会をいう。令和 4 年（2022 年）10 月開催予定であった中華人民共和国の上

海大会（第 46 回技能五輪国際大会）はコロナ禍の影響により中止となり、上海大会の代替措置

として、技能五輪国際大会 2022 Special Edition の Mobile Robotics（移動式ロボット職種）

が、令和４年１０月１９日からフランスのボルドーで開催されることになった。また、第４７回

技能五輪国際大会は令和６年（２０２４）９月１０日からフランスのリヨンにおいて開催される

予定である。 
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【参考】国際大会移動式ロボット職種定義：

https://api.worldskills.org/resources/download/12322/14925/15853?l=en 
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２．競技仕様  
  表１に示す内容は、2022 年技能五輪国際大会における Mobile Robotics（移動式ロボッ

ト）職種の職種定義に準ずるものである。これは、本競技の方向性を定める競技仕様を示してお

り、本競技の選手に必要とされる資質と能力を定義している。 

 

表 １ 必要とされる技能と技術 

 

作業組織と管理 

 
（1） 安全で整理整頓された効率のよい作業環境を整備し、維持する。 

（2） 健康や安全に対する十分な配慮を含め、手がける作業に対して自分で準備する。 

（3） 効率を最大化し、中断を最低限とするように、作業予定を組む。 

（4） ロボット開発者および技術者に対する現行規則・規制を考慮する。 

（5） あらゆる機器や資材を自分で選択し、製造者の取扱説明に従って使用する。 

（6） 環境、機器、材料に適用される安全衛生基準を適用する。 

（7） 適切な状態に作業空間を戻す。 

（8） 幅広く、また専門的にも、チームの成果に貢献する。 

（9） フィードバックとサポートを提供し合う。 

 

コミュニケーションおよび対人技能 
 

（1） 入手可能なあらゆるフォーマットの文書から、技術データや取扱説明を読み取り、解

釈し、抜粋する。 

（2） 問題解決または継続的な専門能力開発のため、研究を活用する。 

（3） 明確性、実効性、効率性を確保するため、口頭、書面、電子的手段により意思疎通す

る。 

（4） 標準的な範囲の通信技術を活用する。 

（5） 複雑な技術原理や応用を他者と話し合う。 

（6） 専門外の人達に、複雑な技術原理や応用を説明する。 

（7） 報告書を作成し、出てくる問題や疑問へ対応する。 

（8） 直接対面および間接的に、顧客ニーズに対応する。 

（9） 顧客の求めに応じて、情報収集や文書作成を行う。 

（10） 報告書を作成し、発生した問題や質問に対応する。 
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設計 
 

（1） 移動式ロボットに求められる性能特性を特定するため、資料または仕様書を分析する。

（2） 資料または仕様書の不確実な部分を特定し、解決する。 

（3） 移動式ロボットの稼働が求められる環境の特徴を特定する。 

（4） 移動式ロボットの性能を支えるハードウェアの必要事項を特定する。 

（5） 決められたタイムスケール内で機能する物品を製造するための設計書を作成する。 

（6） ベースユニットから独立した遠隔操作システムの設計書を作成する。 

（7） 仕様通りに動作する移動式ロボットのハードウェアを設計する。 

（8） ナビゲーションや方向決めを含め、移動式ロボットのタスクを解決する戦略を策定す

る。 

（９） 設計上の難題に対するソリューションを考案する。 

（１０） 資材、部品、機器を選定・購入・製造する選択肢を特定し、評価する。 

（１１）経営理念や安全衛生などの必要不可欠な要素に基づいた意思決定を記録する。 

（1２）作業の管理と統制のための文書を作成する。 

（１３）目的、費用、時間に関する所定の制限内で設計段階を完了する。 

 

製作と組み立て 

 
（1） 移動式ロボットの筐体を製作する。 

（2） 移動式ロボットの構造部と機械部を組み込む。 

（3） 電子制御回路を組み込む。 

（4） 効果的な使用に必要となる全ての部品およびソフトウェアのインストール、セットア

ップ、および調整を行う。 

（5） 機械、制御回路、センサ回路の取り付け、調整を行う。 

（6） ロボットの遠隔操作に必要な機器を取り付け、調整を行う。 

（7） 必要なタスクを掌握するためにセンサを組み込む。 

 

プログラミング、試験および調整 

 
（1） ソフトウェアを使用して工程や作業を可視化する。 

（2） システムを効果的に制御するために遠隔操作を使用する。 

（3） 課題に対し解決アルゴリズムを検討し、プログラミング作業を行う。 

（4） 位置決めとマッピングを行って、ロボットを動作させる。 

（5） ナビゲーションを実行する。 

（6） センサを所定の場所に取り付け、適宜調整する。 

（7） カメラを所定の場所に取り付け、適宜調整する。 
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（8） 過去のプログラム資産について、その中身を理解し、有効に活用する。 

（9） 計算能力の制限を考慮したプログラムを記述する。 

（10） 可読性と最適化のバランスを考慮したプログラムを記述する。 

（11） ロボットの制御を戦略的に計画し、実装する。 

（12） 所定のアプリケーションを実行し、十分に機能するかどうか試す。 

（13） プログラム上の不具合を発見する。 

（14） 使用しているパソコンのメンテナンスをする。 

 

性能の点検と試運転 
 

（1） 動作基準に照らして移動式ロボットの各部を試験する。 

（2） 動作基準に照らして移動式ロボットの総合的性能を試験する。 

（3） 分析、問題解決、改善を通してステム各部およびシステム全体の運転を最適化する。

（4） システムを試運転するための最終試験を行う。 

（5） 正確性、一貫性、コストを含む確立された基準に照らし、設計、製作、組立ての各工程

をレビューする。 

（6） 設計段階の全項目が、要求される産業規格を確実に満たすようにする。 

 

 

  



移動式ロボット 職種定義 20２２ 

 

 

8 

 

３．取り決め事項 

 

３.１ 競技中の安全対策について 

 競技中の選手及び競技関係者の安全は何事にも優先される。表２に競技中の安全対策に関する

決定事項を示す。選手及び競技関係者は必ず守らなければならない。 

 

表２ 競技中の安全対策 

 

（1） 作業中、安全に十分留意して、怪我のないように作業すること。競技中に選手が怪

我をした場合、そのチームは作業を停止し手当を行う（時間内対応）。 

 

（2） 競技途中であっても、競技委員が不安全であると判断した行為に対しては、協議の

上、注意を行う。注意しても改善されない場合は、必要に応じ競技を中断させる場

合がある。 

 

（3） 競技中には、ロボットを持ち上げるなどの行為が発生する。常に、落下、負傷など

の危険性がある。競技中の選手は、常に安全靴を履くこと（JIS の S 種以上、JASS

の A 種以上の物を推奨する）。また、滑り止めのため手袋を着用してもよい。 

 

（4） ロボットは安全に持ち運べる構造にすること。また、搬送による腰痛を防ぐため、

必要に応じて腰痛対策を施すこと。 

 

（５） 選手及び競技委員等は、ワークスペース（アリーナを含む）内を歩いて移動するこ

と。走る、飛び越えるなどの動作は行ってはならない。 

 

（６） 競技中に、ロボットの組立作業や加工（やすり、のこ、ドリルなど）を行う場合、

保護メガネ（安全メガネ）を着用すること。 

 

（７） 競技中に、電子回路に関する、はんだ、回路の修正、配線などの作業を行う場合、

保護めがねを着用すること。 
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３.２ 注意事項 

表３に競技中の注意事項を示す。選手および競技関係者は必ず守らなければならない。 

 

表 ３ 競技中の注意事項 

 

（1） 工具等の整理整頓や作業場所の清掃は、常に実施すること。 

 

（2） 選手及び競技委員等はワークスペース（アリーナを含む）内を綺麗な状態に保つよ

うに注意を払う。 

 

（3） 選手の上履きの汚れにより、アリーナ内のロボットが誤認識・誤動作した場合は競

技選手の自己責任とする。 

 

（４） 競技中、他のチームとの工具および機器の貸し借りは禁止する。 

 

（５） 他選手の競技を妨害する行為、または迷惑をかける行為をしないこと。 

（例：他のチームの偵察や声がけなどの競技の妨害） 

音の発生する機器（充電器、アラーム機能付きタイマ等）を使用する場合、音量を

調整可能なものを使用するか、音量調整が可能な仕組みを用意すること。 

 

（６） 競技中にワークスペースから離れる場合、競技委員へ理由を告げ許可を受けなけれ

ばならない。 

 

（７） 質問や緊急事態等の場合は、挙手により競技委員に知らせること。 

 

（８） 競技中、選手はいかなる場合においてもチームの選手以外の者からのアドバイスや

助力を受けることはできない。 

 

（９） 競技中にトイレにいく場合は、競技委員、または競技補佐員に申し出ること。なお、

所要時間は競技時間に含まれ、同一チームの選手は同時にトイレに行けないこと。

 

（10） 競技エリアには、許可を受けた者以外は立ち入ることができない。 

 

（11） 観客は、競技の妨げになるような言動を行ってはならない。 

 

（12） 報道機関あるいは競技委員会の許可された者以外は、競技エリア内で写真・ビデオ
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等の撮影、カメラ等の設置を禁止する。また、競技エリア外（通路含む）では三脚

等を利用したカメラ等の設置を禁止する。 

 

（13） 課題説明を受け、課題資料を受けた選手は、競技開始まで関係者との接触を一切禁

止する。また、課題説明後から課題開始までの時間は、課題に関する配布資料の確

認を行ってもよいが、その他の作業（会話含む）は行ってはならない。 

 

（14） 競技委員、競技補佐員、および協力員の指示に従うこと。 

 

（15） 競技で使用される備品・搬送物・アリーナにマーキング（テープ等を貼り付ける行

為や傷をつける行為等）を行ってはならない。ただし、主査が認めたものを除く。

 

（16） 競技中にアリーナ内は競技委員が指示したもの以外は持ち込まない。 

 

（17） パソコン画面撮影の防止対策は各チームで行ってもよいが、ワークスペース（机や

椅子の配置を含む）の変更は認めない。 

 

（18） ネットワークの使用は競技用パソコンとロボット間の通信、あるいは同一チームに

おける選手間でのパソコン通信に限る。 

 

（19） パフォーマンス中はパソコンとロボットの通信は禁止とする。ただし、制御装置に

VMX を使用している場合は、状態監視機能（WDT）による通信に限りパソコン

とロボットの通信を認める。また、パフォーマンス中に外的要因により通信障害が

発生したときの対応方法は表６（６）パフォーマンス中のトラブルに示す。 

 

（２０） パフォーマンス中はパソコンの画面を閉じる、あるいは操作できない状態にしてお

く。ただし、主査が認めたものを除く。 

（２１） パフォーマンス中にロボットの動作に影響のある行為を行ってはいけない（画像認

識を容易にする行為やセンサの反応に影響を与える行為等）。 
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４. 競技の説明  

 

表４ 競技の説明 

 

（１）場所と 

      競技日程 

主催者が指定した場所において、２日間の競技日程で行われる。 

 

（２）課題の定義 全般的に技能五輪国際大会における Mobile Robotics（移動式ロボット）

職種での技術要求および数値表記基準に準拠し、採点可能なものとする。

課題は、競技委員会によって作成される。 

参加選手によって作成された成果物は、競技委員あるいは協力員によっ

て評価、採点される。 

 

（３）課題の内容 ① メンテナンス作業（機器の分解・組付け）、プログラミング、技術書

類の作成を行う。 

② 事前公開課題（Pre Test Project）の内容に基づいた課題で行うが、

課題が一部（３０％以内）変更される可能性がある。 

 

（４）課題の評価 ① 競技課題は、競技時間内で評価される。 

② 課題内容によって評価の優先度や比重が変化する。 

③ 課題によっては、時間管理の評価や時間採点が採用される。 

 

（５）順位の決定 最終的な総合順位は、全ての競技課題で獲得した得点の合計に基づき決

定される。 

 

（６）競技エリア ① ワークスペースは、チーム専用作業スペースとして、課題の作成等

（プログラミング、メンテナンス作業（機器の分解・組付け）、ロボ

ットの検査）、各チームの完成課題のパフォーマンスに使用される。

② 競技に使用する機材等は、ワークスペース内に置くことを基本とす

る。 

③ ワークスペース内でのロボットの動作確認は台座の上で行う。 

④ 作業用机（例：1800×600×700mm）、椅子が設置され、電源提

供用タップが準備される。また、ワークスペースで使用する追加の

机を用意してもよい。 

⑤ パソコンを２台まで使用してもよい。 

⑥ 競技委員会本部等の設置場所は、競技委員会が任意で設定する。 

⑦ 集合エリアには必要に応じて椅子および説明用の装置（プロジェク

タ等）が設置され、集合エリアで課題の説明がおこなわれる。 
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（７）ワークスペ

ースの割り当て 

各チームのワークスペースの割り当ては、抽選によって無作為に選手へ

割り当てられる。クジ引きは大会時に選手が行う。 

 

（８）参加チーム 

が準備するもの 

① 競技に使用するロボット一式 

② ロボット本体を床面から浮かせて置くことのできる台座 

③ センサ、バッテリなどの予備交換部品 

④ プログラミング用パソコン 

⑤ ロボットへプログラムを書き込む装置、ケーブルなど 

⑥ USB メモリ（チーム内データ移動用記憶媒体） 

⑦ OA タップ（必要に応じて用意） 

⑧ ワークスペース内で使用する、動作確認用の機材（ジグや木材など）

⑨ ロボットの分解、組立、調整ができる工具 

 （一般的な工具を用いる。持ち込み工具の制限はない） 

⑩ 六角レンチ（1.5mm、2.5mm） 

⑪ サンプルプログラム、電子データを含むマニュアル、テキスト、ノー

ト、資料等 

⑫ 筆記用具および文房具など 

⑬ 競技委員が別途、指示したもの 

 

（９）主催者が用 

意するもの 

① ワークスペース（アリーナを含む）の設備 

② 競技委員が別途、指示したもの 

 

（１０）競技エリ

アに持ち込め

ないもの 

① 「(８)参加チームが準備するもの」以外で、直接競技に関係がないも

の（例．スマートフォン、タブレット、デジタルカメラ など） 

② インターネットへの接続が可能なもの（例．スマートウォッチ など）

③ 機器持ち込み時、競技委員がチェックを実施する。不具合が確認され

た場合、競技委員の指示に従ってすみやかに是正しなければならな

い。 

④ 競技で使用する大会備品の同等品 

⑤ 主査が不適切と判断したもの 

 

（1１）競技中の 

     トラブル対応 

① 機器のトラブル 

(a) 競技中に参加チームが持ち込んだ機器、部品で故障等が発生した場

合は、基本的に選手の責任で対応すること。 

(b) 選手は、機器のトラブルなどで競技の実行が不可能であると判断し

た場合、競技委員にその旨を報告し、対処についての指示を仰ぐこ
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と。 

(c) 上記(b)について競技委員が判断できない場合は競技主査が判断す

る。 

(d) 如何なる場合においても時間計測は停止せずその時点（不具合等の

発生した時間、復帰した時間）を競技委員等は記録する。 

不具合責任の所在は競技主査が判断する。 

② 選手が負傷した時 

(a) 競技委員等は、選手が怪我をした場合、競技時間内であっても 2 名

とも作業を停止させ手当を行う。但し、他チームの原因で発生した場

合は 競技主査の判断で対応する。 

 

（1２）ルール違反 

        

競技委員よりルール違反（「３．取り決め事項」に反する行為を含む）が

報告された場合は、主査がその事実を確認し、違反内容に応じて注意・

得点の剥奪・失格の処分を行う。 
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５. 競技に使用するロボット  

 競技で使用するロボットは、20２２年にフランスで行われる第４６回技能五輪国際大会の

Mobile Robotics（移動式ロボット）職種で使用されるロボットに準拠する。つまり、Mobile 

Robotics 職種におけるテストプロジェクト（TP）のルールをもとに仕様が決められた

「Worldskills Global Challenge 2022 Special Edition」で提供されるコンポーネントを使用

して、ロボットを開発することが期待される。コンポーネントの使用が困難な場合、それと同等

もしくは同等以下の機器を使用する必要がある。 

 

５.1. ロボットの構成 

 図 1 に参加可能なロボットの構成（例）を示す。ロボットの仕様は構成図に示す要素ごとに規

定される。 

 

  

 図 1 参加可能なロボットの構成（例） 
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５.２. ロボットの仕様 

 表５にオリジナルロボットの仕様を示す。 

 

表５ オリジナルロボットの仕様 

 

（1）ロボットの 

   大きさ 

① 機器収納時最大寸法：高さ 550ｍｍ×幅 550ｍｍ×奥行 550

ｍｍ以下 

② 機器展開時最大寸法：高さ 900ｍｍ×幅 900ｍｍ×奥行 900

ｍｍ以下 

③ 最少 550 mm のクランク状の通路を走行可能なこと 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

（２）ロボットの重量 重量 20 kg 以下 

 

（３）ロボットの速度 制限は設けない。ただし、安全に走行できることが条件となる。 

 

（4）運搬用の取手 ロボットを安全に持ち上げられる場所に、搬送に耐えうる強度を持

った専用の取手を取り付けておくこと。 

 

（5）制御装置  ロボットに搭載されたコントローラのみで動作する構造とし、パソコン

での処理は不可とする。コントローラには VMX、もしくは MyRIO を

使用すること。 

 

（6）プログラム言語 下記のプログラム言語等を推奨する。 

C++、 Java、 Python、LabVIEW、ROS 

 

（７）モータ ① DC モータ（サーボモータ含む）のみ使用でき、ロボットの走行

やアームの駆動等を使用目的とする。 

② モータ以外のアクチュエータは使用不可とする。 

550mm 

550mm 
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③ モータに接続されたロータリエンコーダからの信号を用い、速度

制御や位置制御を行ってもよい。 

 

（８）車輪 制限はない。 

一般的な車輪、オムニホイール、メカナムホイール、クローラなど

が使用できる。 

 

（９）センサ センサは以下で挙げるもののみ搭載してもよい。事前公開の競技課

題で型番が指定されたセンサは、それ以外のセンサは使用しないこ

と。 

① 測距センサ 

物体（壁等）との相対距離を測定するのに使用する。 

② ライン検出センサ 

床に貼られたテープ等を検出するのに使用する。 

③ バンパスイッチ 

ロボットに搭載されているバンパ機能から障害物とロボットの

接触を検知するために使用する。 

感圧ゴムセンサ、バンパとメカニカルなスイッチなど、障害物と

の接触を検出する方法を検討し搭載する。 

④ リミットスイッチ 

アームの位置決めやストローク極限を検知するために使用す

る。機械式や光学式のリミットスイッチが含まれる。 

⑤ カメラ 

搬送物の色や位置、色による指示、コード状の画像などからの指

示を認識するために使用する。 

⑥ ジャイロセンサ・加速度センサ・方位センサ 

ロボットの進行方向や自己位置推定に使用する。 

⑦ 競技委員が別途、許可したもの。 

 

（1０）入力回路 入力回路に使用可能な部品の種類は制限を設けない。（距離センサ、

ロータリエンコーダなどのセンサからの信号を制御装置に伝達する

ために必要な回路を、入力回路と称する） 

 

（1１）出力回路 出力回路に使用可能な部品の種類は制限を設けない。（コントラーロ

からの出力信号をモータなどの機器に伝達するために必要な回路

を、出力回路と称する） 
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（1２）バッテリ ① ロボットに搭載する電源は、定格で最大 24 V とする。 

② 充電時に 24 V を超えてもよい。 

③ ロボットの転倒、搬送などを考慮したバッテリを選ぶこと。特に、

ロボットの空輸時などを考慮してバッテリを選択しておくこと

が望ましい。 

④ 必要に応じてバッテリを複数搭載してもよい。 

 

（1３）電源回路 使用電圧への変圧用回路を電源回路と称する。 

① 使用機器の数や種類に制限はない。 

② 回路保護のため、適切な位置にヒューズが挿入されていること。

③ 使用電圧の観測用に電圧計を搭載してもよい。 

 

（1４）アーム 

（グリッパ） 

    

① 目標物のピック＆プレースを行うために使用する。 

② ロボットに取り付けたアームは、ロボットの一部として扱われる。

 

（１５）ライト 

   （照明器具） 

カメラを使用した画像認識において、明るさ調整のためライトを使

用してもよいが、主査により他チームに影響があると判断された場

合は使用不可とする。 

 

（１６）操作スイッチ 

 

 

ロボットを安全に運用するため、ロボットへの電源投入スイッチ、非

常停止スイッチ、プログラムの起動スイッチを搭載する。 

 

① 電源スイッチ 

ロボットシステム起動。電源投入スイッチ 

② 非常停止スイッチ 

危険な状態、非常時に操作。動力への電力供給スイッチ 

・「ラッチング機構」を搭載していること。 

・「ブレーク接点(NC 接点)」を用いていること。 

・押下されたら駆動部への動力を遮断すること。 

③ 起動スイッチ 

ロボット動作開始スイッチ 

 

操作用スイッチは、操作しやすく、目に付きやすい箇所に、堅ろうに

取り付けられていること。 

 

（１７）ランプ 

 

ロボットを安全に運用するため、ロボットの「異常時」を示す「赤

色」、「パフォーマンス動作中」を示す「緑（青）色」の表示灯（ラン
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 プ）を搭載する。 

 

赤色   ： 危険状態、非常時、異常時に点灯 

緑（青）色： ロボットのパフォーマンス動作中に点灯 

 

すべてのランプは目に付きやすい箇所に、堅ろうに取り付けられて

いること。フルカラーの表示灯等でもよい。 

 

（１８）配線 

 

適切な配線色の使用並びにラベル等で接続先を明示すること。 
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６. 競技実施概要 
 

 競技課題として、基本動作課題、メンテナンス（分解・組付け）課題、プログラミング課題が

ある。競技を実施する際の概要を以下に示す。 

 

表６ 競技実施概要 

（1）課題の説明 ① 課題の説明を行う。 

② 説明後、選手は質問することができる。 

③ 質問終了後、選手はワークスペースに戻り競技開始まで待機す

る。待機中、選手は各自で配布資料に書かれた課題内容の確認を

行うのはよいが、その他の作業（会話含む）は行ってはいけませ

ん。 

 

（2）課題の作業 ① 各課題は時間制限が設けられている。 

② 定められた時間内に終了し、評価を受けなければならない。 

③ プログラミングとロボット動作試験は、各チームのワークスペ

ース（アリーナを含む）で行う。 

 

（３）競技開始と終了 

の合図 

① 競技の開始は、競技会場内の時計に基づき、競技開始時間になっ

たら主査、あるいは競技委員が口頭で合図する（会場の状況に応

じてホイッスル等を利用することもある）。 

② 競技中断後の再開も口頭による合図で再開する。 

③ 競技終了時も口頭による合図で終了する。 

 

（４）パフォーマンス ① パフォーマンスの回数は課題毎に指示される。 

② パフォーマンスは、競技主査の合図とともに一斉に行う。 

③ 選手はパフォーマンス準備時間のみ機器調整、プログラム変更

ができる。アリーナ内でロボットを走行させてはならない。 

④ 制限時間終了時点で、パフォーマンス途中であっても継続する

ことなく、その場で打ち切り、パフォーマンスを終了とする。 

⑤ 時間内にパフォーマンスが終了したチームは待機する。 

⑥ パフォーマンス前の課題時間内に充電を開始している場合は、

パフォーマンス中も継続して充電することを認める。パフォー

マンス中も充電する場合、バッテリ交換可能な採点準備時間以

外はバッテリや充電器を操作してはならない。 

⑦ パフォーマンスを行っていないチームは充電を行ってもよい

が、充電の準備はパフォーマンス前の課題時間内で行うこと。 
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⑧ アリーナでのパフォーマンスは選手によって行われ、競技委員

等が採点する。 

 

 

（５）採点 

(パフォーマンス) 

① 採点は、アリーナでのパフォーマンス時に競技委員等によって

行われる。 

② 採点は、ロボット等の動作確認を基準に行われる。 

 

（６）パフォーマンス中

   のトラブル 

以下の場合、やり直しを認める。 

① 選手に起因しないトラブル 

② 競技主査、競技委員がやり直しと判断した場合 

③ VMX を使用した通信において外的要因による通信障害の発生

によるロボット動作への影響を認めた場合 

 

通信障害の発生からやり直しまでの手順は以下のとおりとする。 

・通信障害が発生しロボットの動作に影響が生じた際、選手は委

員にその事実を伝える。 

 ・競技委員は通信障害の発生状態を確認する。 

 ・競技委員がロボットの動作再開を認めたとき、選手は競技委員

立ち合いのもとで通信の再接続および動作再開の手順を実施す

る。その際、動作再開はロボットが停止した状態からの再開を

表し、ロボットの位置変更は不可とする。 

 ・作業時間はすべて採点時間に含める。 

 

 

パフォーマンスに対する共通ルール 

 

① ロボットの安全機能を満たしていること。 

② パフォーマンスの開始は起動スイッチにて行う。それ以外の方法でスタートする場合は

別途課題で指示される。 

③ ロボットはアリーナの備品（壁・棚・障害物）に接触してはならない。ロボットの接触判

定は、壁への接触、棚が移動、そのほか備品への影響により行う。ロボットが運搬物を介

して備品に接触した場合、備品に影響があると競技委員が判断した場合は接触として扱

う。 

④ 接触した場合にはロボットの安全機能により停止すること。また、接触時にロボットが

停止しない場合、直ちに走行を中断する。接触により障害物などが動いた場合には、ロ

ボット停止後、選手は障害物を元の位置に戻さなくてはならない。 



移動式ロボット 職種定義 20２２ 
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⑤ 走行中ロボットの意図しない動き、または異常時は選手が非常停止させることができる。

この時、競技委員へ宣言すること。走行を中断するときや非常停止を行うときは、非常

停止機能によりロボットを安全に停止させること。 

⑥ プログラミング時間完了の時点で、ロボットが起動スイッチにより動作が開始する状態

にしておくこと。但し、15 分間の採点時間のうち２分間を選手の採点準備時間（バッテ

リ交換等）として設ける。 

⑦ パフォーマンス中はパソコンの画面を閉じる、あるいは操作できない状態にしておくこ

と。  



移動式ロボット 職種定義 20２２ 
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７. 検査・審査項目  

 

 表７で示す検査・審査項目について採点が行われ、総合得点を元に最終的な評価、順位が決定

される。 

 

表７ 検査・審査項目 

 

検査・審査項目 内容 配点 

（1）技術情報書類

の審査 

分析と要件、部品表、ロボットの全体図、機械設計と考

え方、電気設計などにより、ロボットが仕様通りに設計

されているかを評価する。 

 

１０点 

（2）外観検査 事前公開課題（Pre Test Project）で示された内容に従

い、外観を検査することにより評価する。 

 

１０点 

（3）安全機能検査 安全機能検査を行い、その動作を評価する。 

 
５点 

（4）基本動作の審

査 

競技課題で示された内容に従い、ロボットの基本動作の

正確さを評価する。 

 

１０点 

（5）メンテナンス

能力（分解・組付け）

の審査 

競技委員が指定した機器の取外し、組付け、組付け後の

基本動作により評価する。 

 

１０点 

（6）システム動作

の審査 

指示された課題に取り組み、システムの構成を含めたロ

ボットの完成度と動作の再現性により評価する。 

 

４５点 

（７）作業管理の審

査 

協力的な行動、作業環境の整理整頓、スケジュールの遵

守、安全作業等が行われているかを評価する。 

 

１０点 
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競技概要 

2022 年技能五輪全国大会では、病院内搬送ロボットがテーマである。この課題は 2022 年技能

五輪国際大会における Mobile Robotics 職種のテストプロジェクトを参考にしている。 

https://www.studica.co/Content/Images/uploaded/CMS%20Pages/WSC2022_TP23_pre_EN.pdf 

近年、病院内で医療スタッフのサポートを行う搬送ロボットの役割はますます大きくなっている。

なかでも、医療現場の人手不足に対応するため、病院内で使用する物品の配布を自律的に行う

搬送ロボットが期待されている。 

病院内搬送システムにより設定されたすべての性能要件に対応できるロボットを設計・製作・運

用することが求められる。選手はこの文書に記載されている情報を分析して、ロボットの主要な性

能要件を特定すること。 

1. ロボットは作業指示板を通して提示された情報を読み解く 

2. ロボットは要求された作業を自動で実施する 

3. ロボットは異なる位置にある様々な目標物を取得し、コート内の指定された目的地まで 

届ける 

 

この文書に記載されているコートレイアウトはサンプルである。大会当日に使用する備品は変

更しないが、それらの配置および数量は変更される。各課題のコースレイアウトは競技直前に行

う課題説明の中で選手に提示される。 

大会 1 日目の午前にロボットのメンテナンス課題および基本動作課題を実施する。メンテナン

ス課題では交換の対象となる部品（交換対象部品）が指定される。選手はロボットを分解し、すべ

ての交換対象部品が取り外されたことを競技委員が確認したのち、再度組付けを実施する。この

ロボットのメンテナンス課題を通じて、ロボットの分解・組付けスキルを評価する。基本動作課題は

評価対象となる個々の要素(走行やワークの把持等)を確認する。これによりプログラミングスキル

から切り離して機械・電気システムの設計、製作スキルの評価を行う。また、基本動作課題の終

了後、ロボットが仕様を満たしているか、適切に組付けられているかを確認するためロボットの外

観検査を実施する。選手は外観検査までにロボットの仕様や設計内容等が記載された技術資料

を作成し、提出する必要がある。 

大会 1 日目の午後と大会 2 日目の午前に病院内搬送システムの課題を実施する。ここでロボ

ットのプログラミングスキル及び調整スキルを評価する。 
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<コートレイアウト 例>

 

担架と 

担架置き場 

キューブスタンド 

病室(R) 

ナースステーション(NS)

作業指示板 

調剤薬局 

薬品棚 

ゴミ箱 

除菌パッド 

通路 

除菌エリア 

薬品用キューブ、危険物用キューブ 
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コート要件 

アリーナ 

約 4000mm×約 2000mm の内寸で、高さ 240 mm（400）程度の壁が 4 辺に設置される。 

目標物(Target Objects) 

ロボットが認識、把持および配置する目標物は以下４点である。 

医療用キューブ青 医療用キューブ白 危険物用キューブ 担架 

   

 

1.医療用キューブ青／白(Medicine Cubes) 

医療用キューブは、65mm×65mm×65mm の 2 種類（青と白）がある。1 台のロボットが保有

する医療用キューブの数に制限はない（ここで、保有とはロボットが把持あるいはロボット内部

に収容された状態をいう）。各キューブは薬品棚やキューブスタンドに置かれる。 

2.危険物用キューブ (Hazardous Material Cubes) 

危険物用キューブは、65mm×65mm×65mm の 1 種類(黄)がある。薬品棚やキューブスタン

ドに置かれた危険物用キューブは、使用前の清潔な危険物用キューブとみなされる。病室のキ

ューブスタンドに置かれた危険物用キューブは、「使用済みの汚染された危険物用キューブ」で

ある。使用済み危険物用キューブに関連する 2 つのルールがある。 

1. ロボットは使用済み危険物用キューブを保有しているときに、医療用キューブ及び使用前

の清潔な危険物用キューブ、担架を同時に保有することはできない。 

2. ロボットは使用済み危険物用キューブの処理を終えた後、650mm*650mm の除菌パッド

の上に移動し、除菌パッドにロボットの全車輪が完全に乗った状態で 360 度以上回転して

除菌しなければならない。 
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3.担架(Gurney) 

ロボットは担架を指定された担架置き場から取り出す、または指定

された担架置き場に届けるなどを行う必要がある。担架は 4 輪が接

地された状態で担架置き場や通路に置かれる。担架は担架の短手

方向からロボットがアクセスできるよう配置される。 

作業指示板(Work Order Board) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

作業指示板の役割： 

・作業の対象となる病室(R)やナースステーション(NS)を特定する。 

・薬品棚にある医療用キューブ(青)の行き先を特定する。 

・薬品棚にある医療用キューブ(白)の行き先を特定する。 

・薬品棚にある使用前の危険物用キューブの行き先を特定する。 

・初期位置から指定位置への移動が必要な担架を特定する。 

・指定された位置に戻す必要のある担架／各種キューブを特定する。 

・図の DELIVER(Deliver)は配達、RET(Retrieve)は回収を指している。図の例だと、R1(病室 1)に

薬品用キューブ青、白、危険物用キューブ、担架を配達する。また R1(病室 1)から薬品用キュ

ーブ(白)と(青)を回収する。 

・作業指示内容とアリーナに設置されている各キューブや担架の数が一致しない可能性があ

る。 

ロボットが事前に作業内容を知らない場合、ロボットは「作業指示板」設置場所に移動し、「指示

板を読む」ことで、作業内容を判断する必要がある。作業指示板は下面がアリーナの床面に接す

るように壁に設置される。 

 当日の課題説明で、指示板以外の作業を指定される可能性がある。例:病室にある危険物キュ

ーブはすべてゴミ箱に回収する、病室にある担架はすべて通路に移動させる。 

アクセス方向 
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薬品棚(Dispensary Shelving Unit) 

医療用キューブや危険物キューブを置くための棚。 

キューブ上面と棚上部には 20mm 以上の空間が設けられる。 

キューブと棚の側壁、キューブ間の隙間は最低 40mm の空間が設けられる。 

薬品棚にキューブは重ねて置かれない。回収したキューブを重ねて置いてはいけない。 

キューブは棚の手前端面に沿って置かれる。 

薬品棚はアリーナ上に複数存在する可能性がある。 

キューブスタンド(Cube Stand) 

医療用キューブや危険物キューブを置くための台。 

キューブはキューブスタンド上に最大 2 個積まれている。 

キューブはキューブスタンド上に最大 2 個積むよう指示される。 

キューブスタンドの色は赤と緑である。 

キューブスタンドの色によって、作業対象のキューブが指定される可能性がある。 

キューブスタンド上に設置されたキューブと側面壁やキューブとの距離は最低 40mm、奥側の壁

の隙間は最低 5mm となるよう設置される。 

キューブはキューブスタンド手前端面に沿って置かれる。 

担架置き場(Gurney Pad) 

担架を置くための場所。ロボットは担架置き場の上を走行してもよい。 

除菌パッド(Sanitization Pad) 

危険物を扱ったあとの除菌場所。 

通路 

ロボットの走行を想定する場所。通路幅は 550mm*550mm 以上である。ロボットが荷役作業(キ

ューブや担架の取得及び設置、ゴミ箱への廃棄など)や認識作業(作業指示板の認識など)を行う

ため、各目標部等の前に 550mm*550mm 以上の空間が設けられる。 

通路や各部屋を区切るため、幅 20mm、高さ 50mm、長さ 200mm 以上の障害物が設置される

可能性がある。 
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例外として、キューブ（キューブスタンド）と担架(担架担架置き場)は図のように配置される可能

性がある。 

 

 

 

 

 

ゴミ箱 

使用済み危険物キューブを入れるための箱。ゴミ箱はアリーナの床に置かれる。 

ガイドテープ 

各エリアの区切りや目標物の中心などを示すガイドとして、 

幅 15mm 以上、長さ 150mm 以上のテープが貼られる可能性がある。 

 

 

病院においてロボットに期待される種々の作業には、複数の病院で共通する作業と、各病院で

固有の作業がある。選手は、自分のロボットが複数の病院で作業することを想定し、作業の変化

に対応しなければならない。選手は大会当日の課題説明で、ロボットが行う具体的な作業につい

ての指示を受ける。各キューブや棚の配置パターンは、課題毎およびパフォーマンス毎に代わる

可能性がある。また、薬品棚や病室での目標物となるキューブや担架の場所が指定されていない

場合もある。 

  

ガイドテープ

キューブ

障害物

目標物 

取得スペース 

担架
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備品情報 

コートで使用される備品の情報を以下に記す。 

・担架：Studica 製 Shanghai Gurney 

 

 

 

 

 

・担架置き場：210mm * 150mm * ｔ1mm 材質：ゴム 色：黒 

・キューブスタンド：65mm * 65mm * 80mm 材質：木材 色：赤、緑 

・キューブ：65mm * 65mm * 65mm（Studica 製 Shanghai Challenge Elements） 

・除菌パッド：□650 * ｔ2mm 材質：ゴム 色：黒 

・ゴミ箱：THC-03A-TM (外形：幅 197mm * 奥行 129mm * 高さ 96mm) 

・薬品棚：SGT-0130-WH JK-PLAN(ジェイケイ・プラン) クローゼット押入れラック              

ホワイト・幅 762mm * 奥行 190mm * 高さ 600mm  (キャスタ、取っ手、アルミ部は使用しない) 

※評価/運営の管理のため、各目標物には管理番号が貼られる。ロボットがカメラ等で認識、識別

するなどの動作を行う必要はない。 
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指示用プレート：□40mm 

 

 

 

 

医療用キューブ白 危険物用キューブ医療用キューブ青

作業指示用の磁石プレート

担架 
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競技に使用するロボット 

ロボットの仕様は、2022 年上海国際大会で使用されることになっていた WorldSkills Mobile 

Robotics Collection Shanghai 2022 を参考にしている（職種定義 3 ページを参照）。 

以下の要素は Mobile Robotics Component Collection と同じものを使用しなければならない。コ

ンポーネントの使用が困難な場合、それと同等もしくは同等以下のものを使用する必要がある。 

項目 品名 数量 

制御装置 VMX Robotics Controller もしくは myRIO 1 

ブラシモータ Maverick Motor w/61:1 Spur Gearbox and Encoder 4 

サーボモータ Multi-Mode Smart Servo 3 

距離センサ(超音波) SR-Pro Ultrasonic Distance Sensor 2 

距離センサ(赤外線) Sharp IR Range Sensor (10cm to 80cm) 2 

 

以下の要素は選手の任意の部品を使ってよいが、数量に制限がある 

項目 数量 

ギア 16 

スプロケット 4 

チェーン 1 

プーリ 4 

ベルト 2 

ラック＆ピニオン 2 

リニアガイド 4 

ブッシュ 24 

ベアリング 12 

カップリング 4 

リミットスイッチ 4 

バッテリ 2 

カメラ 1 

ラインセンサ 2 

ジャイロセンサ・加速度センサ・方位センサ 

※制御装置に備わっているセンサは含めない。 

1 
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３.以下の要素に制限はない 

上記代替品以外の機械要素部品(プレートやシャフトなど)、入力回路、出力回路、電源回路、

配線、コネクタ、各種スイッチ、各種状態表示ランプ 

 

参考：WorldSkills Mobile Robotics Collection Shanghai 2022 
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評価項目 

安全機能 

ロボットを安全に運用するためのスイッチ類及びランプ類の検査を行う。安全機能の評価は各

パフォーマンス走行で一貫して行われる。 

スイッチ： 

①電源スイッチ 

②非常停止スイッチ 

③起動スイッチ 

ランプ(表示灯)： 

①ロボットの「異常時」を示す「赤色」の表示灯 

②ロボットの「パフォーマンス動作中」を示す「緑色」 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安全機能の状態遷移 

  

待機状態 

電源入り(電源スイッチ) 

実行状態
非常停止

状態 

非常停止 

解除 
非常停止 

スイッチ

起動

スイッチ
正常 
終了 

赤ランプ点灯 

(危険、異常、非常時) 
緑ランプ点灯

(パフォーマンス走行)

非常停止 

スイッチ 
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外観 

ロボットが正しい加工、組立になっているか評価する。評価する内容は以下の通り。 

<機械要素> 

No 内容 

1 通常運用時、ねじれ、ひずみは機能上障害が発生しないよう最小限とすること。 

2 壁や障害物との衝突時、機能障害が発生しないよう堅ろうな構造であること。 

3 本体の外面は作業上必要な部分を除き、鋭い角、突起などの危険部分がないこと。 

4 部品などの締結がきちんとなされており、緩み、不安定な取り付けなどがないこと。 

5 外観の仕上がりが整っていること。 

<電気要素> 

No 内容 

6 

機械的応力（振動、衝撃、可動部の圧縮など）を考慮した適切な配線構造であること。 

すべての配線は、車体にケーブルが結束バンドなどで固定されていること。 

接続部への負荷を配慮していること（小さいループを接続部の前に作るなど）。 

7 使用機器に合わせ適切な配線およびヒューズが使用されていること。 

8 感電等が無いように、充電部は適切な保護処置をしていること。 

9 
誤配線防止や保守性向上のため、配線は適切な配線色の使用並びにラベル等で接続

先を明示すること。 

10 適切なはんだ付けがされていること。 

11 外観の仕上がりが丁寧であること。 

 

評価は外観検査時間のほか、各パフォーマンス完了時のロボットの状態を見て行われる。 

選手は競技委員の指示に従い、ロボットの重量を測定する。 
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技術情報書類 

ロボットが要求仕様通り製作されているか、設計・製作、プログラミング、課題解決に必要な資

料として準備されているか、読みやすく見栄えの良い資料であるかを評価する。技術情報書類

は、競技中に競技委員が支給する USB メモリ（最大 8GB）に PDF データ（A4 サイズを基本、ペー

ジ数は問わない）を入れて提出する。書類は外観検査完了時に提出する。 

No 項目 記入すべき内容 

1 分析と要件 ロボットに何が求められ、どのような要件のロボットを

製作するか 

2 部品表 構成部品一覧 

3 全体図 ロボットの外観図と寸法 

4 機械設計 必要なロボットの要件に対し、どのような機械設計にし

たかと、その設計にした理由 

5 電気設計 電気システムのブロック図と回路図 

 

作業管理 

競技時間内の選手の行動は一貫して評価される。 

1.ペアの選手、他の競技選手、競技委員、補佐委員と協力的な行動がとれている。 

2.作業環境が整理整頓されている。 

3.作業スケジュールを遵守している。 

4.安全を留意して作業を行っている。 
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アリーナの利用とロボットパフォーマンスに関するルール 

<アリーナの利用について> 

1. 選手はアリーナ利用可能時間のみ、アリーナおよびアリーナ内備品を利用（採寸やロボット

の走行等）してもよい。 

2. 競技委員からアリーナ利用可能時間のアナウンスは行わない。 

3. 課題完了時、各備品は課題開始前の状態になっていること。 

4. 課題完了時、ロボットは動作開始位置に設置すること。 

5. パフォーマンス開始時のアリーナ内備品は競技委員が設置する。 

6. 競技中の選手は、常に安全靴を履くこと。 

7. 安全に留意し、選手は 400mm の壁側からコートの出入りをしてはならない。 

<パフォーマンスについて> 

1. アリーナでのパフォーマンスは選手によって行われ、競技委員が採点する。 

2. パフォーマンスは、競技主査の合図とともに一斉に行う。 

3. パフォーマンスの開始は起動スイッチにて行う。 

4. パフォーマンス時間終了時点(10 分)で、パフォーマンス途中であっても継続することなく、そ

の場で打ち切り、パフォーマンスを終了とする。 

5. ロボットの安全機能を満たしていること。 

6. パフォーマンス時はロボット走行中を示す緑ランプを点灯させること。動作が完了したら緑ラ

ンプを消灯させ、動作完了を明示すること。 

7. ロボットはアリーナの備品（壁・棚・障害物）に接触してはならない。ロボットの接触判定は、壁

への接触、棚や障害物の移動、そのほか備品への影響により行う。ロボットが運搬物を介し

て備品に接触した場合、備品に影響があると競技委員が判断した場合は接触として扱う。 

8. 接触した場合にはロボットの安全機能により停止すること。また、接触時にロボットが停止し

ない場合、直ちに走行を中断する。 

9. 走行中ロボットの意図しない動き、または異常時は選手がロボットを停止させることができ

る。この時、競技委員へ宣言すること。走行を中断するときや非常停止を行うときは、非常停

止機能等によりロボットを安全に停止させること。 

10. 課題時間完了の時点で、ロボットはワークスペース内に安全な状態で待機させておくこと

(例：電源オフで台座の上に置かれている など)。但し、15 分間の採点時間のうち最初の 2

分間を選手のパフォーマンス準備時間（バッテリ交換等）として設ける。この準備時間内にロ

ボットのプログラミングをしてはならない。 

11. 選手はパフォーマンス準備時間にアリーナ内でロボットを走行させてはならない。 

12. パフォーマンス中は各課題の指示に応じてパソコンの画面を閉じる、あるいは操作できない

状態にしておくこと。 

13. パフォーマンス時間内にパフォーマンスが終了したチームは待機する 。 



 

17 

Test Project V6 22/08/23 

14. 課題時間内にロボットに搭載するバッテリの充電を開始している場合は、パフォーマンス待

機時間も継続して充電することを認める。待機時間も充電する場合、パフォーマンス準備時

間以外はバッテリや充電器を操作してはならない。 

15. 充電の準備(ロボットにコネクタを差す等)は課題時間内で行うこと。 

課題 1 -メンテナンス- 

作業時間:120 分 

指定された機器がメンテナンス可能な状態となったか否かで評価をする。基本動作課題と同じ

時間でロボットメンテナンスを実施する。メンテナンス対象となる機器は以下の通り。大会当日、こ

の中から複数のメンテナンス対象が選定される。 

<メンテナンス対象機器> 

制御装置、各種センサ、各種モータ、カメラ、バッテリ、リミットスイッチ、チェーン、ベルト、入力回

路、出力回路、電源回路 

 

各対象機器は購入時と同じ状態まで分解して提出すること。使用してない部品はメンテナンス

対象には含まない。ただし電気電子部品のみ分解範囲は下図の通りとする。 

 

その他審査委員の判断により分割の指示をする可能性がある。 

課題時間が終了するまでにロボットを分解し、メンテナンス対象部品は競技委員のチェックを受

けること。チェックを受ける際、1 人はプログラミング作業を行っていてもよい。 
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課題 1 -基本動作-   

作業時間:120 分 

ロボットの基本動作の正確さを評価する。ロボットメンテナンスと同時に課題が行われる。         

基本動作は一つ一つ順番に採点される。基本動作項目、課題要件は大会当日に詳細が提示

される。 

<基本動作項目対象> 

 各目標物や棚などへの移動、目標物の把持や設置などの荷役作業、安全機能 

 

<基本動作課題の要件 例> 

1. ロボットのメンテナンス作業と基本動作プログラムの作成を同時に行ってよい。 

2. 各要素動作の開始は起動スイッチにて行うこと。 

3. 要素動作の 1 から順番にロボットを動作させること。 

4. 各要素動作は１つのプログラムか、それぞれ別の動作プログラムかは選手が任意に決めて

よい。パフォーマンス準備時に動作プログラムの切り替えのため、ＰＣを操作してもよい。 

5. 選手は要素動作のパフォーマンスが実施できる状態になったら各動作の度に競技委員に準

備完了のコールをすること。 

6. パフォーマンス準備完了のコールをするまでは選手は自由にＰＣの操作やアリーナ内でロボ

ットを動かしてよい。 

7. 各動作のパフォーマンス中の PC の操作は不可。画面は開いていてもよい。 

8. パフォーマンス時はロボット走行中を示す緑ランプを点灯させること。 

9. 各動作が完了したら緑ランプを消灯させ、動作完了を明示すること。 

10. キューブの取得/保持はキューブが他のコート内備品に触れていない状態とし、1 秒以上保

持してから、緑ランプを消灯させること。１秒以上の保持の間、ロボットは停止していること。 

11. ロボットの動作開始時と動作完了時の位置は各対象物の前に引かれるラインテープを踏ん

でいる状態とすること。該当対象物前のラインテープを踏んでいる状態(ロボットを上から見て

ラインテープが隠れている状態)を動作開始位置、動作完了位置とする。動作開始時/動作

完了時のロボットの向きに指定はない。 

12. 各動作のパフォーマンスを失敗した際、次の動作項目から動作を実施することができる。 

13. 同一要素動作のやり直しは不可。 

14. 走行時間は採点に含まない。 
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基本動作 レイアウト図  例 

 

 

 

薬品棚の配置 

  1 2 3 4 5 

上 -  -  ■ -  -  

中 -  -  -  -  -  

下 -  -  -  -  -  
     

  

キューブスタンド 

薬品棚 

除菌パッド 

キューブ 

GP2_I

GP2_O

GP3_O

GP3_I

GP4_O

GP4_I
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課題 2 –システム動作 A- 

作業時間 120 分  

病院内搬送システムとして適切な動作ができるか評価する。ロボットは課題指示通りに移動

および荷役作業を行う。ロボットの作業内容、課題要件は大会当日に詳細が提示される。 

 

<課題 2 の要件 例> 

1. 除菌パッドを動作開始位置および動作完了位置とする。動作開始時及び動作完了時はロボ

ットが除菌パッドからはみ出さないこと。 

2. 競技課題時間内にコートレイアウトは変更されない。 

3. 作業指示板による作業指示はパフォーマンス直前に指示される。選手は一部を除き、作業

指示の内容を知ることができず、ロボットが作業指示を認識、判断して作業する必要がある。 

4. 各対象物（各キューブ、担架）はパフォーマンス直前に配置される。選手は一部を除き、対象

物の場所を知ることができず、ロボットが対象物を探し出して作業する必要がある。キューブ

スタンドの位置と色は固定である。 

5. 薬品棚は上段が薬品用キューブ(白)、(青)、中段が危険物用キューブ、下段が空きスペース

である。 

6. 各キューブが各病室への配達対象となっている場合、緑のキューブスタンドに薬品用キュー

ブ(白)と(青)を、赤のキューブスタンドに危険物用キューブを配達すること。薬品用キューブ

(白)と(青)はどちらが下になっても構わない。 

7. 各キューブが回収対象となっている場合、薬品棚の空きスペースとなっている下段に回収す

ること。キューブが薬品棚に乗っていて地面に触れていなければ配達したものとする。 

8. 回収(RET)対象となっている危険物用キューブは使用済みのため破棄すること。 

9. 担架が DELIVER で指示された場合は通路にある担架置き場から病室内担架置き場に運搬

すること。RET で指示された場合は病室内担架置き場から通路にある担架置き場に移動さ

せること。 

10. 作業指示内容に対してアリーナに設置される各備品の数に不足はない。 

11. DELIVER や RET で指示された配達先にすでに各備品があり、運搬できないという状況は発

生しない。 
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システム動作 1 レイアウト図  例 

 

 

薬品棚      キューブスタンド(QS)      

  1 2 3 4 5   1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

上 ■ □ ■ ?  ?   色 緑 緑 赤 緑 緑 赤 緑 緑 赤 -

中 ■ - ■ ?  ?   上 - - - - - ? ? ? ? -

下 -  -  -  -  -  下 - - ■ □ - ? ? ? ? -

                  

作業指示     担架置き場(GP)      

  R1 R2 R3 R4 R5 NS   1 2 3 4 5 6    

DEL 

■ ■ ? ?  - - 通路 - - ☒ - -     

- -  ? ?  - - 病室 - ☒ - - -     

- -  ?  ?  - -            

- - ? ? - -            

RET 
■ □ ?  ? - -            

-  ☒ ?  ?  - -            

■：薬品用キューブ(青) 

□：薬品用キューブ(白) 

■：危険物用キューブ(黄) 

☒：担架 

 

<NS> 

<調剤薬局> 

<病室1 （R1）>

<病室2 （R2）>

<病室3  （R3）>

<病室4 （R4）>

除菌エリア
ゴミ箱

<通路>

除菌パッド 

QS1 QS2 QS3 

QS4 QS5 

QS6 

QS7 

QS8 

QS9 

作業指示版 

薬品棚 

GP2_I

GP2_O

GP3_O 

GP3_I

GP4_O 

GP4_I
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課題 3 -システム動作 B- 

作業時間 120 分 

病院内搬送システムとして適切な動作ができるか評価する。ロボットは課題指示通りに移動

および荷役作業を行う。ロボットの作業内容、競技要件は大会当日に詳細が提示される。 

<課題 2 の要件 例> 

1. 除菌パッドを動作開始位置および動作完了位置とする。動作開始時及び動作完了時は 

ロボットが除菌パッドからはみ出さないこと。 

2. 競技課題時間内にコートレイアウトは変更されない。 

3. 作業指示板による作業指示はパフォーマンス直前に指示される。選手は一部を除き、作業

指示の内容を知ることができず、ロボットが作業指示を認識、判断して作業する必要がある。 

4. 各対象物（各キューブ、担架）はパフォーマンス直前に配置される。選手は一部を除き、対象

物の場所を知ることができず、ロボットが対象物を探し出して作業する必要がある。 

5. 薬品棚は上段が薬品用キューブ(白)、中段が薬品用キューブ(青)、下段が危険物用キューブ

である。 

6. 配達を行う場合、薬品用キューブ(白)と(青)を緑のキューブスタンドに、危険物用キューブを

赤のキューブスタンドに配達すること。 

7. 1 つのキューブスタンドに薬品用キューブ(白)と（青）の 2 個を置く場合、薬品用キューブ(白)

を下に置くこと。 

8. 各キューブが回収対象となっている場合、薬品用キューブ(青)は上段、薬品用キューブ(白)

は中段に回収すること。キューブが薬品棚に乗っていて地面に触れていなければ配達したも

のとする。 

9. 配達・回収対象の中に病室内の危険物用キューブがある場合、危険物用キューブの破棄を

先に行うこと。 

10. NS に作業指示マーカが貼られる可能性があるが作業はないものとする。 

11. 担架が DELIVER で指示された場合は通路にある担架置き場から病室内担架置き場に運搬

すること。RET で指示された場合は病室内担架置き場から通路にある担架置き場に移動さ

せること。 

12. アリーナに設置される担架について、タイヤ 2 輪が担架置き場からはみ出ている場合があ

る。当該の担架が運搬対象となっている場合は指示された担架置き場に運搬すること。運搬

対象となっていない場合ははみ出しを修正し、元の担架置き場に正しく設置すること。 

13. 作業指示内容に対してアリーナに設置される各備品の数に不足はない。 
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システム動作 2 レイアウト図 

 

 

 

薬品棚      キューブスタンド(QS)         

  1 2 3 4 5   1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13

上 - □ □ ?  ?  色 緑 緑 赤 緑 緑 赤 緑 緑 緑 緑 緑 緑 赤

中 ■ ■ ?  ?  ?  上 - - - - - ? - ? ? - - - ?

下 ■ -  ?  ?  ?  下 - - ■ ■ - ? □ ? ? ■ - - ?

                     

作業指示     担架置き場(GP)         

  R1 R2 R3 R4 R5 NS   1 2 3 4 5 6       

DEL 

□ -  - ?  ?  ? 通路 - - ? ? -        

-  -  -  ?  ?  ? 病室 - ? ? ? -        

- -  ■ ?  ?  ?               

- -  -  ?  ?  ?               

RET 
■ ■ ?  ? ■ ?               

-  ?  ?  ?  -  ?               

■：薬品用キューブ(青) 

□：薬品用キューブ(白) 

■：危険物用キューブ(黄) 

☒：担架 

<NS> 

<調剤薬局> 

<病室1 （R1）>

<病室2 （R2）>

<病室3 （R3）>

<病室5 （R5）>
除菌エリア

ゴミ箱

<通路>

除菌パッド 

QS1 QS2 QS3 

QS4 QS5 

QS6 

QS7 

QS8 

QS9 

作業指示版 

薬品棚 

GP2_I

GP2_O

GP3_O 

GP3_I

GP4_O 

GP4_I

<病室4 （R4）>

QS10

QS11  QS12  QS13 
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システム動作評価項目 

評価は、以下の項目に分けられる。 

1. 目標物は正しい位置にあるか。 

2. 時間点は、ロボットが作業指示で指示された内容を完了し、制限時間内に除菌パッドに戻

り、緑ランプを消灯して動作完了を明示した場合のみに与えられ、以下の計算式で算出さ

れる。 

時間点＝（最速チームの時間点／当該チームの時間）×配点 

3. 清潔な危険物用キューブと汚染された危険物用キューブを区別して取り扱ったか。 

4. 消毒エリアへの移動や除菌パッド上での回転、除菌パッドへの帰還など、特定の定義さ

れた動作を完了したか。 

 

目標物の評価 

1.医療用キューブ 

1-1.目標物として指定されていないキューブが最初の場所に残っているか。 

1-2.目標物として指定されたキューブが指定された場所に置かれているか。 

2.危険物キューブ 

2-1.目標物として指定されていないキューブが最初の場所に残っているか。 

2-2.目標物として指定されたキューブが指定された場所に置かれているか。 

3.担架 

3-1.目標物として指定されていない担架が最初の担架置き場に残っているか。 

3-2.目標物として指定された担架が指定された担架置き場に置かれているか。 

3-3.担架置き場の担架の有無は担架の車輪の位置によって決定される。 

3-3-1 1 つ以上の担架の車輪が担架置き場から外れている場合、その担架は「担架置

き場から外れている」と定義される。 

3-3-2 担架の車輪すべてが担架置き場に接触している場合、その担架は「担架置き場

に乗っている」と定義される。 

 

 



 公 表  
 

 

令和 4 年 8 月 31 日 

 

第 60 回技能五輪全国大会 

『移動式ロボット』職種参加選手 殿 

 

移動式ロボット職種競技委員会 

主  査        斎藤  誠二   

 

技能五輪全国大会公表課題への質問等について 

 

第 60 回技能五輪全国大会『移動式ロボット』職種競技課題への質問等は、9 月 14 日（水）

までに中央職業能力開発協会宛に電子メール(電話は不可)でお送りください。競技委員会に

おいて協議を行い、回答文書として作成したものを中央職業能力開発協会のホームページ

上で公開致します。 

その他、大会までの間に訂正、変更、追加連絡等が生じた場合もすべて中央職業能力開発

協会を通じてお知らせ致します。 
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NO. 質問内容 回答内容

Q1

超⾳波センサ「SR-Pro Ultrasonic Distance Sensor」の同等品として、以下のセンサの使⽤は認め
られますでしょうか。
品名：PING Ultrasonic Distance Sensor
メーカー：Studica
型式：#40237
参考サイト：https://www.studica.co/ping-ultrasonic-distance-sensor
備考：58th⼤会の標準品

超⾳波センサ「SR-Pro Ultrasonic Distance Sensor」の同
等品として、PING Ultrasonic Distance Sensorの使⽤を認
めます。

Q2

サーボモータ「Multi-Mode Smart Servo」の同等品として、以下のセンサの使⽤は認められますで
しょうか。
品名：ウィンチサーボ
メーカー：HITEC
型式：HS-785HB
参考サイト：https://hitecrcd.co.jp/products/servo33785/
備考：旧Studicaロボットキット品

サーボモータ「Multi-Mode Smart Servo」の同等品とし
て、ウィンチサーボ（HS-785HB）の使⽤を認めます。

Q3

・Q&AのQ7について
融着ということは、強⼒な両⾯テープであっても、粘着・接着しているものについては外すという
認識でよろしいでしょうか？

強⼒な両⾯テープで貼り付けている場合は取り外す必要は
ありません。

Q4

・Q&AのQ7について
【メンテナンス部材ASSYの状態】とメンテナンスのルールである【購⼊時の状態】には整合性が
ないように思えますが、購⼊時の状態に部品等を組み付けて、メンテナンス図材ASSYの状態とし
て想定し、準備をしても良いということですか？

購⼊時の状態に部品等を組み付けて、メンテナンス図材
ASSYの状態として想定し、準備をしても良いです。状況に
よって競技委員より追加で分解指⽰をする場合がありま
す。

Q5

・VMXとの接続について
有観客や会場の環境下において、無線通信が不安定になる可能性があります。VMXを使⽤している
場合は、状態監視機能（WDT)による接続が認められていますが、無線通信がどうしても不安定な
場合、有線による接続も認めていただきたいです。（接続した状態での競技・パフォーマンスも可
にしていただきたい）認められない場合、無線通信の不安定を解消する対応策の準備をお願いした
いと思います。第57回⼤会では、競技前⽇の展開時に無線通信ができても、観客が⼊った競技⽇は
無線がつながらない状況でした。

無線通信がどうしても不安定な状況と競技委員が判断した
場合、有線による接続も認めます。

Q6

・Q＆AのQ6について
課題説明後は資料の確認以外の作業は禁⽌となっていますが、昨年の⼤会では配布される資料が１
チーム１部だったかと思います。会話禁⽌の上で、資料１部を２⼈で確認していくのは難しい⾯が
ありますので、可能であれば１⼈１部の資料配布をお願いしたく思います。

１⼈１部の資料を配布します。

Q7

・テストプロジェクトP16< パフォーマンスについて > 10. について
「ロボットはワークスペース内に安全な状態で待機させておくこと」とありますが、例では電源オ
フの状態が⽰されています。電源は⼊ったままで、⾮常停⽌スイッチが押下された状態は安全な状
態として認められますでしょうか？

電源は⼊ったままで、⾮常停⽌スイッチが押下された状態
は安全な状態として認めます。

Q8

・テストプロジェクトP8に⽰されたオープンスペースの例外配置について
図⾯の⼀部が変更されることはありますか？（キューブスタンドが１つのみであったり、担架パッ
ドとキューブスタンドの距離が50mmより変更など）

図⾯の⼀部が変更されることはありません。⽬標物の前に
は⽬標物取得スペースが設けられます。その条件を満たさ
ないキューブスタンドと担架が隣接して設置される場合の
み、図の⼨法で配置されます。

Q9
・技術情報書類
回路図に⾃作基盤回路図も含まれるのでしょうか。

技術情報書類の回路図には⾃作基盤回路図も含まれます。

Q10
・キューブ
ゴール時にキューブを所有していても減点とならないのでしょうか。

ゴール時にキューブを所有していることによる減点はあり
ません。

HP公開資料 Q＆A



Q11

・注意事項
職種定義10p-(13)課題に関する配布資料の確認で、その他の作業(会話含む)とありますが、確認の
ため各⾃で課題⽤紙への書き込み等は⾏ってもよいのでしょうか。

課題⽤紙への書き込み等は⾏ってはいけません。確認のた
め配布資料を⾒ることはできます。

Q12

・担架
担架パッドの⻑⼿側に担架の短⼿側が来るように置かれる可能性はあるのでしょうか。
担架パッドの⻑⼿側に何も物がない場合、担架パッドの⻑⼿側に対し担架の短⼿側が置かれること
でレギュレーションの「担架は短⼿側からのアクセス」という要件を満たすことになると思いま
す。

担架パッドの短⼿側に合わせて担架の短⼿側が置かれま
す。担架パッドの⻑⼿側に担架の短⼿側が来るように置か
れることはありません。

Q13

・危険キューブ
NSの危険物キューブの使⽤済みかどうかの定義がされていませんがNSに置いてある危険物キュー
ブも使⽤済みと定義される可能性はありますか。

NSに置いてある危険物キューブが使⽤済みと定義される可
能性はありません。



NO. 質問内容 回答内容

Q1 競技エリアに持ち込めないものとして、アップルウォッチなども含まれますか？
インターネットへの接続が可能なものは競技エリアに持ち
込めません。

Q2 集合エリアも競技エリアから離れた場所に設けますか？ 集合エリアは競技エリア内に設けます。

Q3 協⼒員を出している参加チームに競技エリア内での撮影に関する配慮はありますか？
協⼒員を出している参加チームは競技エリア内での撮影を
許可します。ただし、カメラ等の設置場所は主査の指⽰し
た場所となります。

Q4 無線通信に関する対応はどのようになっていますか？
VMXの機器特性上の問題より、特例としてロボット-PC間
の通信を認めます。ただし、次年度以降は本件に関する対
応が変更となる可能性はあります。

Q5 競技で選⼿が障害物を動かした場合、返却位置がわかるようなマーキングはありますか？
マーキングがない状態であっても競技委員が返却位置を指
⽰します。

Q6
課題説明の後、競技開始までに時間があるが、その時間でPCの準備や競技エリアのレイアウトに関
する作業を⾏ってもよいか？

各選⼿で配布資料に書かれた課題内容の確認を⾏うのはよ
いが、その他の作業（会話含む）は⾏ってはいけません。

Q7 センサの型番指定があった場合、納品が間に合わなかったときは同等品の使⽤は可能か？
同等品の使⽤を検討する場合は、競技委員（主査）にメー
ルで相談してください。

Q8 キューブの最⼤設置⾼さは指定しますか？

・薬品棚にキューブは重ねて置かれません。
・キューブスタンドにキューブは最⼤2個まで積まれる／積
むことができます。
・棚の⾼さは指定した型式の棚と同⼀です。
これらの条件により、最⼤⾼さを算出してください。

Q9
管理番号はキューブのすべての⾯、あるいは⼀部の⾯に貼りますか？また、⼀部の⾯に貼る場合は
管理番号が⼿前の⾯にならないような配慮はありますか？

管理番号は備品の⼀部の⾯に貼られます。ロボットのカメ
ラ認識に影響がないよう、配慮して管理番号を貼ります。

Q10
指⽰板と指⽰プレートはStudica製ですか？また、指⽰板は例にある⼨法と異なることがあります
か？

全国⼤会の備品制作を依頼した業者が作成したものになり
ます。指⽰板の外形⼨法は例とほぼ同じになります。

Q11 昨年の質問と同じ内容を回答として頂けると助かります。 昨年度の質問と回答も配布します。

Q12
作業指⽰板の回収対象のキューブは、回収場所は棚もしくはゴミ箱以外に、スタンドからスタンド
等の場合も明記されますか？

作業指⽰板からは、スタンドからスタンドに配達するよう
な指⽰は⾏いません。課題⽂の中で指⽰される可能性はあ
ります。

Q13 キューブスタンド上のキューブは、スタンドの⼿前に合わせて設置されますか？ スタンドの⼿前に揃えて配置されます。

Q14 キューブスタンドの⾊とそこに置かれるキューブの⾊は当⽇に指⽰されますか？ 当⽇に指⽰されます。

Q15
パフォーマンス毎に変更される内容は指⽰板に貼られるマーク、キューブの初期位置、担架の初期
位置のみですか？

はい、そうです。

Q16
担架は短⼿⽅向からのアクセスのみとなっているが、課題例の図⾯では⻑⼿⽅向から取得するよう
になっています。競技当⽇は短⼿⽅向のみと考えてよいでしょうか？

競技当⽇は短⼿⽅向からの取得のみです。

Q17
400mmの壁からの移動が今年から禁⽌となりましたが、ロボットを置いたり、使⽤した備品を⽚づ
ける際に400mの壁を超えて⼿を延ばしての作業等を⾏ってもよいでしょうか？

⼿を延ばしての作業を⾏ってもよいです。ただし安全には
⼗分注意して作業を⾏ってください。

Q18
薬品棚の横⽅向からのキューブ距離が規定されなくなりましたが、キューブスタンドが横に並ぶ際
も距離の規定はないのでしょうか？

アリーナや棚の壁とキューブ間の隙間は左右⽅向で最低
40mm、奥⾏⽅向は最低5mmの空間が設けられます。
キューブスタンド上に設置されたキューブと側⾯壁や
キューブとの距離は最低40mm、奥側の壁の隙間は最低
5mmとなるよう設置されます。

Q19
システム動作１，２とシステム動作A，Bと記載されているものがありますが、どちらが正しいので
しょうか？

システム動作A、Bです。

Q20
部品の数量制限について、例えばオムニホイールなどベアリングが複数⼊っているものがあるが数
量制限の対象となりますか？

タイヤ(ホイール)のみ、ASSYで組み込めれているものに関
しては除外します。

Q21
薬品棚にキューブを配置や移動することがあると思いますが、引きずったりする⾏為などが減点等
になりますか？

コート内備品の破損に繋がる⾏為は減点（⾛⾏中⽌）とな
ります。

「移動式ロボット」職種連絡会（令和4年 7⽉ 11⽇） Q＆A



Q22 棚とキューブが接触している場合も傷つけないようにキューブを取るのでしょうか？
キューブと壁との距離を規定しましたので、備品の破損に
繋がる接触の場合は減点（⾛⾏中⽌）となります。

Q23 キューブスタンドの後ろ⾯からのオープンスペースを取りますでしょうか？ 最低5mmの距離を取ります。

Q24
11⽉4⽇（⾦）に搬⼊時間が設けられていますが、それよりも前に搬⼊することは可能でしょう
か？

後⽇、JAVADA様より連絡があります。

Q25 薬品棚⼀段におかれるキューブ数の制限はありますか？
制限はありません。⼨法制約が許す限り設置される可能性
があります。



NO. 質問内容 回答内容

Q1

指定されている超⾳波センサ「SR-Pro Ultrasonic Distance Sensor」の同等品として、以下のセン
サの使⽤は認められますでしょうか。
品名：超⾳波センサ
型式：HC-SR04
参考サイト：超⾳波距離センサ HC-SR04 - スイッチサイエンス (switch-science.com)

超⾳波センサ「SR-Pro Ultrasonic Distance Sensor」の同
等品として、超⾳波センサ（HC-SR04）の使⽤を認めま
す。

Q2
担架は4輪が接地された状態で置かれる。とありますが、図のような画像の置かれ⽅という認識で
います。上下が逆さまということはありますか？

写真に⽰すように、シャフトが下側になるようにように置
かれます。

Q3

事前公開課題16ページ ＜アリーナ利⽤について＞の項⽬に「課題完了時、ロボットは動作開始位
置に設置すること」とありますが、昨年の⼤会では課題完了時(2時間の競技時間が終了した時点)で
各チームのロボットは台座の上にあったかと思います。パフォーマンス準備時間でロボットの準備
が可能であることから、課題完了時のロボットは台座の上が⾃然かと思うのですが、このルールの
意図を教えてください。

Pre Test Projectは誤りであり訂正します。課題終了時にロ
ボットはワークスペース内の台座の上に設置してくださ
い。

Q4 アリーナ上に設置されるゴミ箱の数は1つですか？また、複数の場合、個数に制限はありますか？ アリーナ上に設置されるゴミ箱は1つのみです。

Q5

上海⼤会のキットに同梱されているラインセンサ(Cobra)には、センサとしては4つついています。
Cobraというモジュールが1つと考え、Cobraを2つ使⽤することは個数制限内と考えてよろしいで
すか？

ラインセンサ（Cobra）を1つのモジュールと考え、Cobra
を2つ使⽤することは個数制限内となります。

Q6
作業指⽰板のRETで指⽰される回収対象のキューブについて、回収先に関しては、棚とゴミ箱のみ
という認識でよいですか？それ以外の対象があれば教えてください。

作業指⽰板のRETで指定される回収対象のキューブについ
ては、棚もしくはゴミ箱へ配達となります。

Q7

メンテナンス対象機器(モータ等)に直接両⾯テープで固定されたタイベース等は、分解時に外す必
要がありますか？外す必要がある場合、取り外せる程度の粘着⼒になってしまいますが、配線を安
全に固定するという役割が果たせない可能性があるかと思いますので、外す必要なしが良いと思っ
ております。また、タイベースがついていて良い場合、そこに使われているインシュロック等につ
いて、外す必要はありますか？

タイベース、マウントなどが融着により結合されている場
合、取り外す必要はありません。新規に交換となるメンテ
ナンス部材がメンテナンス部材ASSYとしてマウントやイン
シュロックが取り付いた状態で部品交換することを想定し
ているのであれば、インシュロックは外す必要はありませ
ん。ただし、現物を⾒て競技委員が別途分解の指⽰を⾏う
可能性はあります。

Q8
メンテナンス対象機器(モータ等)への配線に、配線保護材(スパイラルチューブや編組チューブ等)
がつけられている場合、メンテナンス時に外しますか？

新規に交換となるメンテナンス部材がメンテナンス部材
ASSYとして配線保護材が取り付いた状態で部品交換するこ
とを想定しているのであれば、インシュロックは外す必要
ありません。ただし、現物を⾒て競技委員が別途分解の指
⽰を⾏う可能性はあります。

Q9

事前公開課題8ページ オープンスペースの例外として⽰される図について、10mmという間隔は
「壁ーキューブ間」、「壁ーキューブスタンド間」どちらを表していますか？また、「壁ー担架
パッド間」にも該当されますか？図の使われ⽅について、この図の通り(担架パッド１つ、キューブ
スタンド2つ、ラインテープ2本が⼨法通り)配置されますか？⼀部のみ(担架パッド1つとキューブス
タンド1つのみ)採⽤されることがありますか？

P8は壁―キューブスタンド間の距離です。壁と担架パッド
は隣接して設置されます。

Q10 リニアブッシュという製品はブッシュの個数制限に含まれますか？ ブッシュの個数制限に含みます。

Q11

⾚外線センサ等のセンサーの取付位置について、取付場所の加⼯等が、予め複数か所設けてあり、
課題の状況に合わせて取付位置を変更するような設計をしても良いですか？※技術情報書類にも設
計の狙いとして記述します。

取付位置を複数設け、課題の状況に応じて取付位置を変更
するよう設計しても問題ありません。その際は、技術情報
書類に設計の狙いとして記述してください。

Q12
VMX等の部品の取り付けについて、外観検査で印字されたロゴ等の向きに指⽰はありませんが、
VMXのロゴが逆さまになるような取付などをしても良いですか？

VMXの取付に関する指定はありません。

Q13 薬品棚の1段に置かれるキューブの最⼤個数はいくつですか？ ⼨法の条件を満⾜する範囲での最⼤個数となります。

「移動式ロボット」職種連絡会後 Q＆A（令和4年 7⽉ 22⽇締切）



Q14

薬品棚において、キューブの左右空間の定義がなく、内壁等との密着が想定されるとのことです
が、
これはキューブスタンドに置かれるキューブ同⼠にも適⽤されますか？キューブスタンドにはオー
プンスペースしか定義がなく、左右と後ろの空間の定義がありません。薬品棚の内壁からすべて
キューブを密着して配置すると、指定された薬品棚では11個の製品がほぼ隙間なく配置できます。
このような配置を想定すると、⽬標物や備品に影響を及ぼすことなく、⽬標物を安全に把持するこ
とは不可能だと思います。密着時、最低でも左右どちらかに〇mmの空間が設けられるなどの定義
などはないのでしょうか？具体的な狙いと、適切な定義をお願いします。

⼨法定義を減らす意図は明確な定義をせず、選⼿が少ない
公開情報を元に様々な状況を考え対策することです。しか
し、今回の件では成⽴解がない状況が発⽣するため訂正し
ます。アリーナや棚の壁とキューブ間の隙間は左右⽅向で
最低40mm、奥⾏⽅向は最低5mmの空間が設けられます。

Q15

職種定義10ページ 3.2注意事項(19)のパフォーマンス中はパソコンとロボットの通信は禁⽌とする
内容についてですが、現状、国際⼤会を想定して準備していたため、VMXとPCとの通信をせずに
スタンドアロン動作をすることは不可能です。新規開発も間に合いません。パフォーマンス中の処
理⾃体はVMXで⾏っていますので、通信を認めていただきたいです。また、国際⼤会では通信しな
がらの状態は認められているので、その環境に合わせて開発していくことは、国際⼤会に繋がるこ
とだと思っております。お認めいただけた場合、パフォーマンス中に接続が切れた場合の対応につ
いてもご検討とご回答お願いできればと思います。

限られたリソースに対する組込みスキル向上、⾃律式移動
ロボットの本来あるべき姿を考慮し、ロボット-PC間の通
信を禁⽌してます。しかし、VMXの機器特性上の問題よ
り、特例としてロボット-PC間の通信を認めます。ただ
し、次年度以降は本件に関する対応が変更となる可能性は
あります。

Q16 スタンドに2段キューブが置かれているとき、1段⽬のキューブのみ回収になる可能性はあるか。 1段⽬のキューブのみ回収対象となる可能性はあります。

Q17
【コート要件_作業指⽰板】
指⽰板が複数設置される可能性はあるか。

指⽰板は１枚のみ設置されます。

Q18
【コート要件_ガイドテープ】
⽬標物の中⼼を⽰すガイドテープが⽬標物中⼼からズレている可能性はあるか。

ガイドテープは⽬標物のほぼ中⼼に設置されます。

Q19
【コート要件_薬品棚】
薬品棚の段数が変更されることがあるか

薬品棚の段数は変更されません。

Q20

【評価項⽬_技術情報書類】
 弊社の社内ルールで、セキュリティ保護の観点から社外のデバイスに接続した記憶媒体を会社の
PCに接続することができません。⼤会時に提出する技術資料について、下記いずれかの対応を許可
して頂く事は可能でしょうか。
  ① A4⽤紙に印刷した技術資料を提出する。
  ② 弊社で準備したUSBを⼤会時に提出。
  ③ 技術資料をメールで送る。

特例として、②参加チームが⽤意したUSBの提出を許可し
ます。

Q21
【評価項⽬_技術情報書類】
競技委員から⽀給される提出⽤のUSBはウイルスチェックを実施するか。

購⼊時のものをそのまま⽀給するか、ウィルスチェック済
みのUSBを⽀給します。

Q22

【コート要件_通路】
 コート上に設置される可能性のある壁は、コートの縦横に対し、斜めになるように配置されるこ
とはあるか。

コート上に設置される壁は斜めになるよう配置されること
があります。

Q23

【4.（3）課題の内容】
公開課題の課題30％以内を変更して出題されるとあるが、備品の⼨法や⾊等が変更される可能性は
あるか。

基本的に備品の⼨法や⾊は変更しません。⼨法の変更があ
る場合は事前に連絡します。

Q24
作業エリアのレイアウトを教えてください。持参する作業台等が問題なく配置できるか確認した
い。

現段階では、最終的な競技エリアのサイズは未定です。昨
年までは明確なワークスペース（作業エリア）は決めてお
りませんが、作業机から競技エリアのフェンスまでを作業
エリアとすると、2000mm×2900mm程度です（作業机、
椅⼦２脚含む）。これよりもサイズが⼩さくなる場合は連
絡します。



Q25 指⽰板や指⽰板に張られるマグネット等はスタディカ製のものか。
全国⼤会の備品制作を依頼した国内業者が作成したものに
なります。

Q26 モータを使って負圧を発⽣させる装置が市販されているが使⽤しても良いか。 空気圧を⽤いた課題解決は不可です。



NO. 質問内容 2021年回答内容 2022年の場合の回答内容

Q1
課題仕様に⽰された指⽰板の図を参考にすると、⾏と列に
「配達・回収」、「部屋名称」が記載されていますが、この
⾏と列が⼊れ替わることはありますか？

作業指⽰板の⾏の「配達・回収」と列の「部屋名称」の記載
が⼊れ替わることはありません。

作業指⽰板の⾏の「配達・回収」と列の「部屋名称」の記載
が⼊れ替わることはありません。

Q2
指⽰板に記載されている配達対象が既にキューブスタンドに
配達されていることはありますか？

指⽰板に記載されている配達対象が既にキューブスタンドに
配達されていることがあります。

指⽰板に記載されている配達対象が既にキューブスタンドに
配達されていることがあります。

Q3
指⽰板に記載されている回収対象以外のキューブが、初期配
置されていることはありますか？

指⽰板に記載されている回収対象以外のキューブが初期配置
されていることがあります。

指⽰板に記載されている回収対象以外のキューブが初期配置
されていることがあります。

Q4
キューブスタンドに初期配置されるキューブが2個重ねられる
場合、下になっているもののみ、回収対象の可能性がありま
すか？

キューブスタンドに初期配置されるキューブが2個重ねられ
る場合、下になっているもののみ、回収対象の可能性があり
ます。

キューブスタンドに初期配置されるキューブが2個重ねられ
る場合、下になっているもののみ、回収対象の可能性があり
ます。

Q5
キューブスタンドの数、位置はパフォーマンス毎で変わりま
すか？

キューブスタンドの数、位置はパフォーマンス毎で変わりま
せん。

キューブスタンドの数、位置はパフォーマンス毎で変わりま
せん。

Q6
パフォーマンス毎の変更は、「指⽰板に貼られるマーク」
「キューブの初期配置」「担架の初期配置」という理解で良
かったですか？

パフォーマンス毎の変更は、「指⽰板に貼られるマーク」
「キューブの初期配置」「担架の初期配置」という理解で正
しいです。

パフォーマンス毎の変更は、「指⽰板に貼られるマーク」
「キューブの初期配置」「担架の初期配置」という理解で正
しいです。

Q7
病室やNSのキューブスタンドから回収された⻘・⽩キューブ
は、薬品棚に置かれたのち、未使⽤として配達物扱いしても
良いですか︖

競技会当⽇の課題資料で指⽰します。 競技会当⽇の課題資料で指⽰します。

Q8
医療⽤キューブ⻘・⽩については、使⽤前、使⽤済みの概念
はありますか︖

初期配置で薬品棚に配置されてるキューブと病室に配置され
ているキューブは課題⽂の中で分けて作業指⽰される可能性
があります。

初期配置で薬品棚に配置されてるキューブと病室に配置され
ているキューブは課題⽂の中で分けて作業指⽰される可能性
があります。

Q9
作業指⽰板の役割について、作業の対象となる病室やNSを特
定するとあるが、作業対象は病室、NSに限りますか？棚など
も含みますか？

作業指⽰板では、作業対象となる病室やNSの指⽰を⾏いま
す。作業指⽰板の役割に作業の対象として棚は含みません。

作業指⽰板では、作業対象となる病室やNSの指⽰を⾏いま
す。作業指⽰板の役割に作業の対象として棚は含みません。

昨年度（2021年度）の「移動式ロボット」職種連絡会 Q＆A



Q10
作業指⽰板の回収対象キューブの回収場所は、棚とゴミ箱以
外に設定されますか︖

作業指⽰板の回収対象キューブの回収場所は、棚とゴミ箱以
外に設定されません。

作業指⽰板の回収対象キューブの回収場所は、棚とゴミ箱以
外に設定されません。

Q11

作業指⽰板の部屋番号や⽐率が変わることは連絡会時に説明
がありましたが、フォーマットが⼤きく変更されることはあ
りますか?例：a. ⾏に部屋番号、列に配達、回収が指⽰（仕様
書より列と⾏が⼊れ替わる）b. ⾏と列にそれぞれ部屋番号や
キューブスタンド番号が書かれ、対応した場所に持っていく
（総当たり表のイメージ）など

フォーマットが⼤きく変わることはありません。
列や⾏が⼊れ替わるようなフォーマットが⼤きく変わること
はありません。ただし、列のDELIVERとRETの数は変更にな
ることはあります。

Q12
作業指⽰板の回収対象として危険物キューブが指定されてい
ない部屋に、危険物キューブがすでに置いてあることはあり
ますか︖

回収対象としていなくても、誤った場所に特定の種類の
キューブが置かれている可能性はあります。

回収対象としていなくても、誤った場所に特定の種類の
キューブが置かれている可能性はあります。

Q13 担架が既に配達先に置いてある可能性はありますか︖ 担架が既に配達先に置いてある可能性はあります。 担架が既に配達先に置いてある可能性はあります。

Q14
担架が通路に配置される場合、課題公表時に担架の置かれる
位置は指定されますか、もしくはパフォーマンス毎に通路に
置かれる担架の位置は変化しますか︖

課題公表時に指定される可能性もあるし、担架位置が未指定
でロボットの探査が必要となる可能性もあります。

課題公表時に指定される可能性もあるし、担架位置が未指定
でロボットの探査が必要となる可能性もあります。

Q15
回収対象のキューブを置く位置に初めから別のものが存在す
ることはありますか︖

回収対象のキューブを置く位置に初めから別のものが存在す
る可能性はあります。

回収対象のキューブを置く位置に初めから別のものが存在す
る可能性はあります。

Q16

担架を取得するための空間ですが、事前公開課題の図のよう
に、短⼿側（タイヤがない側）のみに設けられるのか、図に
はないが、⻑⼿側（タイヤ側）に設けられることもあるのか
教えてください。

⻑⼿側に設けられる可能性があります。⻑⼿側に空間を設け
た図⾯を事前公開課題の改訂版に⽰しました。

担架は短⼿側(タイヤが無い側)からロボットが取る想定でレ
イアウトが作られます。

Q17
病室やキューブスタンドから回収したものを、棚ではなく、
他の病室やキューブスタンドに運ぶことはありますか？

病室やキューブスタンドから回収したものを他の病室や
キューブスタンドに運ぶ可能性はあります。

病室やキューブスタンドから回収したものを他の病室や
キューブスタンドに運ぶ可能性はあります。



Q18

今回、メンテナンス対象となる機器に配線が含まれておりま
せん。しかし、既製品についている配線の延⻑や交換をした
場合はその配線もメンテナンス対象とするとあります。分か
らない点を質問させていただきます。例としてモータについ
ている配線を切断、端末処理（コネクタ取付）をして、そこ
から、配線（両端がコネクタ）を2本使⽤して、2段階で延⻑
して基板まで配線しています。①この場合、延⻑配線2本とも
が対象になりますか？それとも、端末処理をしているので、
対象除外ですか？②また、対象の指⽰として、モータが指⽰
された場合、⾃動的にモータ+延⻑配線という提出になります
か？③購⼊時に配線が付属していない機器の接続⽤配線（機
器-基板間）は対象に含まれないということでよろしいです
か？④購⼊時に配線が付属しているが、機器に取り付いてい
ない配線（コネクタ接続で各⾃取り付ける配線）に関して、
取付・切断・端末処理・延⻑を⾏った場合はメンテナンス対
象ですか？

メンテナンス対象となる部品や機器については、事前公開課
題の改訂版に説明図を記載しましたので参考にしてくださ
い。①モータ〜コネクタまでがメンテナンス対象です。延⻑
配線は含みません。②延⻑配線は含みません。③コネクタ等
で容易に分割できる場合は配線はメンテナンス対象外です。
④機器に取りついていない配線はメンテナンス対象外です。

メンテナンス対象となる部品や機器については、事前公開課
題に説明図を記載しましたので参考にしてください。①モー
タ〜コネクタまでがメンテナンス対象です。延⻑配線は含み
ません。②延⻑配線は含みません。③コネクタ等で容易に分
割できる場合は配線はメンテナンス対象外です。④機器に取
りついていない配線はメンテナンス対象外です。

Q19

各エリアの区切りや⽬標物の中⼼を⽰すガイドとして貼られ
る可能性がありますが、薬品棚の前に貼られる場合、⽬標物
（キューブ）の中⼼を⽰すために貼られることはあると思い
ますが、薬品棚の中⼼を⽰すために貼られることはあります
か？

ガイドテープは⽬標物の中⼼に貼られる可能性があります。
薬品棚の中⼼を⽰す⽬的で貼られることはありません。

ガイドテープは薬品棚の中⼼を⽰す⽬的で貼られることもあ
ります。

Q20
外壁の厚さは何mmですか？（キューブをトレーに⼊れる際に
影響します）

外壁の厚さは50mm以下です。 外壁の厚さは50mm以下です。

Q21

既製品についているコネクタを変更した場合、そのコネクタ
もメンテナンス対象とみなしますか？Ø 例1：既製品に配線が
ついており、その末端のコネクタを変更した場合Ø 例2：既製
品（配線はついていない）の基板上のコネクタを変更した場
合

コネクタを変更した場合もメンテナンス対象となります。メ
ンテナンス対象となる部品や機器については、事前公開課題
の改訂版に説明図を記載しましたので参考にしてください。

コネクタを変更した場合もメンテナンス対象となります。メ
ンテナンス対象となる部品や機器については、事前公開課題
に説明図を記載しましたので参考にしてください。

Q22

① キューブスタンドの⾊について以前、パフォーマンス毎に
変更されるものについて質問がありましたが、回答から察す
ると、キューブスタンドの⾊や位置、数はパフォーマンス毎
に変更されないという理解でよろしいですか。

キューブスタンドは課題ごとの変更はありえるが、パフォー
マンス毎に変更はしません。

キューブスタンドの⾊、位置、数は課題ごとの変更はありえ
ますが、パフォーマンス毎に変更はしません。



Q23

② 評価について評価のイメージとして、指⽰板で指⽰されて
いる配達対象のみが正しい病室にあり、回収対象が各々の回
収場所（薬品棚、ゴミ箱）に回収されており、動作中にルー
ル違反がない（汚染状態の除菌など）ことが評価されると
思ってよいでしょうか。

指⽰板で指⽰されている配達対象のみが正しい病室にあり、
回収対象が各々の回収場所（薬品棚、ゴミ箱）に回収されて
おり、動作中にルール違反がない（汚染状態の除菌など）こ
とが評価されると思ってよいです。そのほか、“⽬標物として
指定されていない⽬標物が最初の場所に残っているか“と、”
⾛⾏時間“も評価対象となります。

指⽰板で指⽰されている配達対象のみが正しい病室にあり、
回収対象が各々の回収場所（薬品棚、ゴミ箱）に回収されて
おり、動作中にルール違反がない（汚染状態の除菌など）こ
とが評価されると思ってよいです。そのほか、“⽬標物として
指定されていない⽬標物が最初の場所に残っているか“と、”
⾛⾏時間“も評価対象となります。

Q24

① 競技に使⽤するロボットの部品の数量制限について事前公
表課題(Pre Test Project V1.05) 9ページに「ブッシュ」の数
量制限24個と記載がありますが、配線保護⽬的で使⽤される
「⾃在ブッシュ」はこの数量制限の対象となりますか？ま
た、数量制限の対象となる場合、「数量=何か所に使⽤した
か」、という認識で間違いないですか？[アスクル】パンドウ
イットコーポレーション（PANDUIT） ⾃在ブッシュ スリッ
ト付き・ロールタイプ ナチュラル GEE144F-C 1巻（直送品）
通販 - ASKUL（公式）](⾃在ブッシュ 参考画像)(引⽤
元:https://www.askul.co.jp/p/N082213/)

配線保護⽤のブッシュは数量制限に含まれません。また、
キットに含まれているブッシュは摺動⽤の部材になります。

配線保護⽤のブッシュは数量制限に含まれません。また、
キットに含まれているブッシュは摺動⽤の部材になります。

Q25
既製品のモータの軸に追加⼯してもよろしいですか？ 例：D
カット⾯を増やす

モータに限らず既製品（Studica製等）の部品に追加⼯しても
よろしいです。

モータに限らず既製品（Studica製等）の部品に追加⼯しても
よろしいです。

Q26

使⽤済み危険物キューブについて キューブスタンドの上に2
つ重ねてキューブが置かれる際、下に⻘（もしくは⽩）、上
に使⽤済み危険物キューブが置かれており、作業指⽰板の回
収対象に使⽤済み危険物キューブがなく、⻘（もしくは⽩）
は回収対象というパターンはあり得ますか？（使⽤済み危険
物キューブを⼀度どかさないと、キューブが取れない状況）
それに付随して、使⽤済み危険物キューブを取得することに
よってロボットが汚染されるタイミングはいつになります
か？（つかんだタイミング、格納したタイミング、少しでも
触れたタイミング等）

キューブスタンドの上に使⽤済み危険物キューブと医療⽤
キューブを2つ重ねて置くことはありません。ただし、医療
⽤キューブを２つ重ねて置く可能性はあります。

キューブスタンドの上に使⽤済み危険物キューブと医療⽤
キューブを2つ重ねて置くことはありません。ただし、医療
⽤キューブを２つ重ねて置く可能性はあります。



Q27

担架と担架パッドについて 担架の4輪全てが担架パッドに接
触している場合、その担架は「担架置き場に乗っている」と
定義されるとありますが、担架パッドが縦⻑に対し、担架を
横⻑（または斜め）に置いても4輪全てが接触することがある
と思います。この置き⽅でも「担架置き場に乗っている」と
判断されますか？

担架を横⻑（または斜め）においても４輪全てが担架パッド
に接触している場合は「担架置き場に乗っている」と判断し
ます。

担架を横⻑（または斜め）においても４輪全てが担架パッド
に接触している場合は「担架置き場に乗っている」と判断し
ます。

Q28
各種パッドについて 担架パッドや除菌パッドは、床⾯に両
⾯テープ等で固定されますか？

各種パッドは床⾯に固定します。 各種パッドは床⾯に固定します。
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