
         

 

水中ロボコン in JAMSTEC’19～海と日本プロジェクト 
 

■ フリー部門 作品一覧 

学校名 

チーム名 

ロボット名 

(全長、空中重量)

備考 
page

慶應義塾湘南藤沢高等部 

SFC 電工 

OYG-YKT_3 

(0.5 m、7.5 kg) 

OyYoGu-YuKiTi-sensei。池の生態系を調査する

池の水深が 1m 程度と浅く、水草などに絡まないよ

う高さが小さく、平べったい形状とした。 

4 

東京工業大学附属科学技術高等学校 

東工大附属 13 期機械科水

中ロボット製作チーム 

ドレパナ 

初号機 

(0.905 m, 2.6 kg)

古生物ドレパナスピス型 AUV。機体制御に Ardino

を使用。浮心移動でグライダーのように滑空し、尾

ヒレで浮上、GPS で出発地点に戻る。 

5 

信州大学 

小林研究室 

Moonswim Ⅲ

(0.9 m, 4.5 kg) 

体全体をくねらせて泳ぐウナギに着目。横方向の

移動が難しいので、ゴカイのいぼ足に相当するフ

ィンを取り付けて全方向に泳げる。 

6 

東京工業大学 

アクア研 18 

水鉄砲太郎 

(0.3 m, 1.5kg) 

2 台のカメラによる立体視で消火対象を認識し、水

鉄砲（強め）で消火する水上船。超音波を用いた

フェイズドアレイソナーにも挑戦したが断念。 

7 

東京工業大学 

ロボット技術研究会 アクア

研 Gen 班 

gen4 

(0.8 m, 7 kg) 

DC モータとスラスタの間にマグネットカップリング

を採用。モータ軸とスクリュー軸が直交する２重反

転スクリュー、ピストンバラスト、水圧駆動のロボッ

トハンド、子機も製作中。 

8 

慶應義塾大学 

宇宙科学総合研究会 

LYNCS 

銀次郎 

(1.1 m, 18 kg) 

地球外天体の海を調査する探査機を模した

AUV。レーザーポインタで測距し、スラスタを自律

制御してプール底までの距離を維持できる。 

9 

東京都立産業技術高等専門学

校 

YLab@TMCIT 

スティングレー

(0.40 m, 9 kg) 

簡単な改造により多種多様なことができる汎用型

潜水ロボット。DIN レールにより部品の取り換え時

の重心位置の変化にも対応できる。 

10

北海道函館水産高等学校 

チーム函水 

HSK-19 

(0.3 m, 2 kg) 

アルミ製セミモノコック構造を採用したホバリング

型有線 ROV。4K カメラを搭載。スラスタに灯油ポ

ンプ用モータ、浮力体に食品タッパ―を使用。 

11

徳山大学 

徳大制御研 

DTRU: Diving 

Tilt Rotor UAV

(0.8 m, 5.45 kg) 

ダムの壁面調査用。4 発ティルトロータ型マルチコ

プタに潜水能力を付加。７２MHｚのラジコン電波を

使用。プロペラを逆転させて潜水する。 

12

 1

1



 2

小山工業高等専門学校 

小山高専水中ロボット製作

チーム 2019 

マリンダヴィン

チコプター 

(0.262 m、3.6 kg)

ソフトクリーム型水中飛行体。ヘリコプターのプロ

ペラ部分にはダヴィンチが考案した「空圧ネジ」を

再現し、水中で飛行能力を検証する。 
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■ AI チャレンジ部門 

所属 チーム名 備考 page

社会人一年生 サラダボウル Mark3 を使用 15

神奈川県立横須賀高等学校 県立横須賀高校 73 期   

木更津工業高等専門学校 数の子ライダー Mark3 を使用 16

福井工業大学 水中ロボット研究会   

株式会社富士通ビー・エス・シー BSC ドローン LAB Mark3 を使用 17

東京工業大学 東工大ロボット技術研究会 アクア研 Mark3 を使用 18

豊橋技術科学大学 豊橋技科大コンピュータクラブ 自作機体 19

 

■ ジュニア部門 参加チーム一覧 

学校名 チーム名 備考 

岡山商科大学附属高等学校 工業技術同好会 新規 

熊本県立水俣高等学校 水俣ウォーターボーイズ 既存キットを改造 

早稲田大学系属早稲田実業学校中等部 科学部水中ロボット班 新規 

大磯町立大磯中学校 大磯町立大磯中学校科学部 新規 

長崎総合科学大学附属高等学校 NiAScience 新規 

愛知県立三谷水産高等学校 海洋工学部 新規 

和歌山県立海南高等学校 海南高校 新規 

東京都立産業技術高等専門学校 MOSEY 既存キットを改造 

品川区立大崎中学校 大崎中学校 新規 

東京工業大学附属科学技術高等学校 ぴよぴよソウル 新規 

芝浦工業大学附属高等学校 DGK@しんかい 4.8 既存キットを改造 

平塚市立中原中学校 ナカッパ 既存キットを改造 

 

■ 体験操縦・水中撮影協力 

所属・チーム名 ロボット名  

O.R.E. VideoRay Pro, BlueROV 展示と体験操縦用 

アクアモデラーズミーティング C-DOCK, ENB-06 ほか 水中撮影用。 
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一般競技部門 

フリー部門 

 

3



OYG-YKT_3 (OYoGu-YuKiTi-sensei) 

慶應義塾湘南藤沢高等部 電子工学研究会 
立川寛大 加藤陽樹 武藤健吾 福永航汰 村上遥空 

概要 

このロボットは湖や池などで生物が集中する浅い部分の生態系を調査するために、私

たちが 6 年前から制作しているものです。今回制作したロボットは 3 機目で制御方法

のほか、センサー類を新たに搭載するなど各所でアップデートされています。 

コンセプト 

①小回りの利く形状 
水平方向に 4 基、垂直方向に 4 基、計 8 基のスラスターユニットを搭載し、全方向へ

の水平移動など小回りの利く移動が可能になっています。このロボットの特徴である

扁平な形状は浅瀬に乗り上げにくくなるだけでなく、スラスターの推進力のモーメン

トを増大させ、姿勢維持をしやすいという利点があります。 
②低コスト 
このロボットは塩ビパイプやアクリル板、灯油ポンプといった、ホームセンターなど

でだれでも低コストに買えるもので作られています。 
 

水平方向に 4 基のスラスターを搭載し

自由度の高い移動が可能 

垂直方向の 4 基のスラスター 
で姿勢維持が容易に 

制御に Arduino+TB6612を使用 

スラスターユニット内に直接モーターを配置せず

継ぎ手を使用してモーターを外に配置することで

推進効率の低下を防止 

パイプ 
モータ

 
  

継ぎ手

 
  

図 2：スラスターユニット 

図 1：OYG-YKT_3 
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1 Making and evaluation of a robot in the water where model the ancient creature.
2 Sayaka Arata, 3 Ayato Ishikawa, 4 Ryo Ishizaki, 5Akinori Ito (Tokyo Tech High School of Science and Technology).
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gen
@rogy_aqua
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’19 水中ロボットコンペティション in JAMSTEC ～海と日本プロジェクト～

一般部門

汎用型水中ロボット スティングレー
YLab@TMCIT

鈴木 智士
上道 修治
出口 晶啓
村越 一哉

横溝 匡ㅤ

このロボットの
ココがすごい！

◎ “何でもできる ”がコンセプト！
部品を取り換えるだけで、荷物の運搬や
水中作業など、様々なことができます。

◎ロボット目線の映像を誰でも見られる！
スマートフォンを使って、ロボットから
送られてくる映像を誰でも見られます。

◎分解、組み立てが簡単にできる！
各部品は取り外しが比較的容易に可能で、
持ち運びも簡単です。

ロボットの活⽤⽅法

◎汎用型のため部品を交換して・・・
例 海洋ごみの回収 ／ 海の生物の観察

◎海をもっと身近に！
海に入れない人でも、リアルタイム映像で
手軽に海を楽しめます。

映像配信システム

ロボットの諸元等

部品を換える都合上、重心位置が変化します。
そのため、DINレールを用いて重心の変化にも

対応できるように設計しました。各部品は、値段
と入手のし易さを考えて選定しました。モータを５
個用いており、基本的な姿勢制御が可能です。

モニタ

カメラ
ラズパイ(2)ラズパイ(1)

キーボード

LANケーブル

ロボット内のラズパイ１は、LANケーブルによ
り地上のラズパイ２と接続され、SSHにより遠隔
操作が行われます。
カメラ映像はラズパイ１によりWebサイトへ掲

載します。そしてその映像が、ラズパイ２をWifi
アクセスポイントとして配信されます。観覧の皆
さんは、お手持ちのスマホ上でその映像を見る
ことができます。

ｍｍ

ｍｍ

ｍｍ

ロボット本体

◎今回の製作を通して水中ロボットのノウハウ
を蓄積し、来年に向け改善を行いたい。

◎追加部品により、“魚のエサやり”等の機構
を実現し、魚の食事風景を観察できるような
機能を実現してみたい。

今後の課題
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DTRU 
   

 

•
•
•
•

Weight 
 (not include battery) 

3.78[kg] 

Weight  
(include battery) 

4.76[kg] 

Size 804 804 400[mm] 
Buoyancy 5.45[kg] 

A)  In air 

B)  In water 

Gravity

Gravity

Trust 

Trust 

Total force 

Buoyancy 

Total force 

Specification 
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4

AI チャレンジ部門 
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対象物 タグ 使用枚数

赤風船 balloon_red 3166

黄風船 balloon_yellow 2877

青風船 balloon_blue 1981

おもり weight 2897

反射した風船 balloon_fake 1612

反射したおもり balloon_blue 3580

計16113枚の画像を学習に使用

水中に浮かぶ風船を認識可能なAIを作るため、7/15の
事前講習会で収集した映像に対してアノテーションを
行い、YOLOv3-tinyによる学習を実施

AI

制御

教育用水中ロボットMark3+Mayonnaiseの提案 Team サラダボウル

Mark3

AI ROS

STEM学習

効率向上先端技術

追加要素

既存

私たちの提案する
Mark3+Mayonnaiseでは、

従来の キットによる
STEM学習に加えて、
今ロボット開発分野でホットな

と の学習が可能です

コンセプト

・ ホバリング型の配置を採用
・ 水平スラスタ増設で高速化
・ 左右反転ペラで傾き抑制

スラスタ
機体

全体構成

通信

Jeston Nano
（陸上）

スラスタ

カメラ

風船位置

ROS

Arduino Mega

水圧センサ

モータ指令値

Jetson Nano、Arduino、カメラをROSのノードとして立ち上げて通信

AI学習のため、GPU搭載PCのJetson Nanoを使用
ROS学習のため、ArduinoをMicroからMega2560に変更

とは？

近年コンピュータサイエンスで
注目を集めている技術であり、
AIによる画像認識や音声認識の
ロボットへの応用が盛んです

とは？

ロボット開発に必要なソフトウェア
モジュールを世界中で共有して
使いやすく提供する仕組みで、
世界のデファクトスタンダード
になりつつあります

利用方法

からの変更点

陸上にあるJetsonNanoと
水中にあるArduino、カメラ
がケーブルで接続

6種の対象物を判別成功

学習

前進
と

旋回

R

L

L

R

潜水L R

水平スラスタ

鉛直スラスタ

映像収集

アノテーション

学習結果

映像内の風船の位置座標を約10fpsで
取得し、ロボット制御に利用

カメラ

Jetson Nano

鉛直スラスタ

水平スラスタ

Arduino

針

浮力材

水圧センサ

耐圧穀

制御の流れ

ドライバ経由

Jetson Nano 開始

ループ終了

終了

物体検出の結果を取得

カメラ映像に
赤・黄風船が存在

Yes

YOLOv3-tiny

カメラ映像取得

物体検出

ループ開始

モータ指令値を
モータに送信

① 定深度まで移動

③ 風船割り用
モータ指令値計算

② 風船探索用
モータ指令値計算

Arduino Mega

No

ROS

ケーブル

カ
メ
ラ
映
像
の
高
さ

カメラ映像の幅

理想位置

現在位置

y

x

𝑦୫ୟ୶𝑥୫ୟ୶( , )

𝑦୫୧୬𝑥୫୧୬( , )

ロボットは赤風船の存在するプール底から300mm位置まで移動した後、
カメラ映像内に映る赤または黄風船を近い方から割っていく
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©2019 FUJITSU BROAD SOLUTION CONSULTING Inc.

Innovation Challenge BSC LAB
BSC LAB

10%

“Innovation Challenge” 
2017 2018

“ ”
2019 4 “ ”

0.5 1

Arduino
PC
Arduino

Arduino

QR
QR

QR

QR

Mark3

Mark3

1 2

/ ×2
/ ×2

×2

3

DeepLearning

Xxxxxxxx…

Mark3

Titan

BlueROV

……

Mark3
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AI

Mark3 6
z x

Arduino STM Nucleo
Intel RealSense d435

PC ROS

360

SLAM

RealSense
RealSense

/ , /

Start

Turn and Search

Go straight

Detected?

Break balloon

Set water depth

Yes

No

Nucleo F303k8

Motor Driver

Motor

RealSense d435

Ubuntu PC

Battery

Power
Signal

Light

Mark3

Hough
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