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第２3 回つやまロボットコンテスト ルールブック 

 

 

 

 チームで決めろ！ 

 

 
高校一般の部 

■競技概要■ 

第２３回の競技は、サッカーをテーマにしたロボコンです。 

各チームは２台のロボットを製作し、サッカーを模した競技ルールで対戦を行い、

時間内での得点を競います。 
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改定履歴 

 

日付 版 改定内容 

平成３０年 ７月 ４日 初版  

平成３０年 ７月  日 ２版 4-5-3 ゴールネットをインゴールエリアに訂正 

 



H30.7.4 

 3 

１．大会形式 

1-1 競技方式 

1-1-1 競技は、予選リーグ（３分間）及び決勝トーナメント（前半３分間、後半３分間）で

構成し、１競技フィールドあたり１回の競技で２チームが対戦を行う。予選リーグでのチ

ーム構成及び競技順は、主催者が所属（高校、高専、大学等）を考慮して決定する。 

1-1-2 競技は、２チームが競技開始から終了までの得点を競う。より多くの得点を得たチー

ムが勝者となる。 

1-1-3 予選リーグは、各組内での勝ち点数によりチームの順位を決定する。勝ち点数により

順位が決しない場合は、得失点差により順位を決定する。得失点差によっても順位が決し

ない場合は、総得点数により順位を決定する。それでもなお順位が決しない場合は各チー

ム代表１名によるじゃんけんによって決定する。 

1-1-4 勝ち点は次のとおりとする。 

(1) 勝ち   ３点 

(2) 引き分け １点 

(3) 負け   ０点 

1-1-5 決勝トーナメントは、予選リーグ各組１位が進出する。 

1-1-6 決勝トーナメントにおいて、競技時間内に勝敗が決しない場合は、先に得点を得たチ

ームが勝者となるサドンデス方式の競技により勝敗を決する。 

1-2 審判 

審判は、１競技フィールドに対して２名で構成する審判団が行う。 

1-3 表彰 

1-3-1 表彰は、優勝、準優勝、第３位、特別賞とする。 

1-3-2 受賞者には、表彰状と副賞を授与する。 

２．競技環境 

2-1 競技フィールド（競技フィールド図参照） 

2-1-1 競技フィールドは、縦 7100 ㎜横 3500 ㎜の平面とする。フィールド平面の高さは床面

から約 300 ㎜とし、フィールド平面の周囲を高さ約 50 ㎜の壁で囲む。フィールド平面の

材質はアルミ樹脂複合版（ソレイタ FSV-321S）とし、各ラインは 50mm 幅とする。 

2-1-2 競技フィールドは、会場の床面の形状などにより、必ずしも平らにならないので注意

すること。 

2-1-3 各チームは会場の照明条件・磁気条件等、会場の環境に合わせてロボットを調整でき

るよう準備しておくこと。 

2-1-4 ゴール開口部の内寸は幅 1250mm、奥行き 400mm とする。 

2-2 競技エリア（競技フィールド図参照） 

    競技フィールド外周部に競技エリアを設定する。 

2-3 ボール 

2-3-1 ボールはエアホッケー用パック（直径約 190mm 高さ約 65mm、YA SHUN 製（型番 789-19B））

を使用する。 

2-3-2 競技開始前及び競技中のパックやパックの電池等の交換は主審の判断により行う。 

 

 



H30.7.4 

 4 

３.ロボット 

3-1 ロボットの条件  

3-1-1 競技に参加できるロボット  

競技に参加できるロボットは各チーム、シューターロボット１台、キーパーロボット１

台の計２台とする。 

3-1-2 ロボットの制御  

シューターロボットは操縦者が遠隔操縦するもの、または自律型とし、ケーブルなどで

外部と接続せずに動作できるものとする。 

キーパーロボットは有線若しくは無線でコントロールする。有線でコントロールする場

合は、補助者がコードを床に設置しないように吊り上げて操作する。 

3-1-3 会場内での混信 

操縦にあたっては、相手チームと混信しないよう、また会場内の電子機器類、携帯電話

及び無線機器類と混信しないよう工夫すること。 

3-1-4 電波管理委員会 

電波の混信等を防ぐため、電波管理委員会を組織する。各チームは電波管理者を１名定

め、予選リーグ前に行う同委員会において電波等の調整を行わなければならない。 

3-1-5 ロボットの大きさ 

シューターロボットの大きさは、縦 300mm×横 300mm×高さ 300mm 以内とし、キーパー

ロボットの大きさは、縦 250mm×横 250mm×高さ 250mm 以内とする。ロボットが変形する

場合であっても、その大きさは、前述の寸法の範囲までとする。 

3-1-6 ロボットの構造  

ロボットの構造として、分離する構造は認めない。また、接触等による衝撃で容易に破

損しない構造にしなければならず、転倒した場合は自力で起き上がれる構造にしなければ

ならない。 

3-1-7 ロボットの重量 

重量はロボット本体のほか電源を含み１５㎏ f 以下とする。 

3-1-8 危険な材料・機構の禁止 

ロボットの構造や材料に、爆発物などの危険なものを用 

いてはならない。 

 3-1-9 圧縮空気・炭酸ガスボンベの使用 

    ロボットの構造や材料に、圧縮空気・炭酸ガスボンベを

使用するときは、安全装置を取り付けるとともに、部品等

の飛散防止措置を行うこと。ただし、安全装置については

0.7MPa 以下はこの限りでない。 

 3-1-10 シューターロボット 

    シューターロボットは、足に見立てたプレートを装備し

なければならないが、プレートは 3-1-5 から 3-1-7 までの

規定には含まれない。装備するプレートは次のとおりとす

る。 

(1) プレートの厚さは 15mm 以内とし、厚さ方面に曲がりを

持たせてはならない。プレートは面取りを行うなど安全

性を考慮した処理を施さなければならない。また、接触

等による衝撃で容易に破損しない強度を有していなけ

ればならない。 
50mm 
以内 100mm 以内 

300mm 以内 
90～ 
140°以内 

50mm 
以内 

フット 

レッグ 

ヒール 

プレートの 
各 部 名 称 
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(2) プレートのフット部分にはボール損傷を防ぐため、ボールとの接触面にスポンジゴム

（和気産業株式会社（型番 NRS-01、NRS-02、NRS-03、NRS-04））を張り付けなければな

らない。貼り付けたスポンジゴムの表面に加工や塗装をしてはならない。 

(3) プレートの湾曲は１ヵ所で、その曲がりは 90°から 140°以内でなければならない。 

(4) プレートはすみやかに交換ができる形状でなければならない。 

(5) プレートのレッグは、先端からヒールまでの長さが 300 ㎜以内、幅は 50mm 以内である

ものとする。 

(6) プレートは、ヒールから先端までが 100 ㎜以内、高さは 50 ㎜以内であるものとする。 

(7) 本項(1)から(6)に反しない限り、プレートのどの部分にも、着色を施すことができる。 

(8) シューターロボットは装備したプレートを動かすことが出来るが、シューターロボッ

トとプレートのヒール部分は常に 50mm 以上離れていなければならない。 

 3-1-11 キーパーロボット 

    キーパーロボットは、本体のみでボールをコントロールする。 

(1)ボールとの接触面にスポンジゴム（和気産業株式会社（NRS-01、NRS-02、NRS-03、NRS-04））

を貼り付けなければならない。 

(2)蹴る、投げる等の機能を持たせてはならない。 

3-2 ロボットのデザイン 

3-2-1 ロボットに電飾を施す場合は、他チームのロボットの光センサー読取機能（自律型ロ

ボットが使うセンサー）や赤外線コントロール機能を妨害するものであってはならない。 

3-2-2 ロボットは、他者の著作権を侵害するものであってはならない。 

3-3 計量計測  

大会に出場するロボット及びプレート（予備のプレートも含む）は、それぞれ計量計測

を受けなくてはならない。計量計測を受けていないロボットは、大会に出場できず、計量

計測を受けていないプレートは大会で使用してはならない。 

なお、計量計測後は、ロボット及びプレートに改造等を行ってはならない。 

3-4 製作費 

3-4-1 ロボット製作費として、主催者は１チームにつき 25,000 円を支給する。 

3-4-2 製作費の算定は、完成品の製作に要した経費を対象とし、研究や開発に要した文献、

器具、消耗品等の費用を含めることができるが、人件費、飲食費や交通費は認めない。 

3-4-3 精算時に経費明細報告書（製作経費明細書及び領収証の写しを含む）を提出すること。

領収証の写しがない経費は、製作費として認めない。 

3-4-4 精算により、製作費が支給額を下回った場合、その差額を返金すること。 

3-4-5 競技に参加しないときには、製作費は主催者に返金すること。 

3-4-6 返金を行う場合は、主催者の指示に従い、すみやかに行うこと。 
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４．競技の内容 

4-1 競技時間 

4-1-1 競技は、競技フィールドに設置された時計に合わせて進行される。 

4-1-2 競技は、審判による開始の合図から終了の合図までの得点を記録する。 

4-1-3 チームが競技開始時刻に遅刻した場合は、そのロボットの記録は得点無しとし、相手チ

ームに３得点を与える。 

4-1-4 競技が中断した場合、原則として時計を止め、競技が再開した際に止めていた時計を動

かす。 

 

4-2 競技開始 

4-2-1 競技の開始時に、審判はコイントスをする。あらかじめ対戦チームの代表がじゃんけ

んをして、勝ったチームが、コインが空中にある間に表か裏かを申告する。 

4-2-2 コイントスに勝ったチームは、自分のゴールするサイドまたは最初のキックオフを選

択することができる。 

4-2-3 コイントスに負けたチームは残った選択肢を取る。 

4-2-4 前半後半がある場合は、前半でキックオフをしないチームが、後半開始のキックオフを

する。 

4-3 キックオフ 

4-3-1 ロボットはフィールド内の自チームサイドにチームメンバーが配置する。キーパーロ

ボットはゴールエリア内に配置する。 

4-3-2 キックオフをする方のチームが先にロボットをフィールドに配置する。なお、配置時

にロボットの調整は一切行ってはならない。 

4-3-3 キックオフをしない方のチームのシューターロボットは、センターサークルの外に置

かなければならない。 

4-3-4 ロボットを配置した状態では、受信機以外の全ての機器の動作が停止している状態で

なければならない。 

4-3-5 ボールは、審判がフィールド中央に置く。 

4-3-6 審判のキックオフ（ホイッスル）の合図で試合が開始される。 

4-3-7 審判の合図より前にスタートした場合はファウルとし、相手ボールとしてキックオフ

により再開される。 

4-4 チームメンバー 

4-4-1 原則としてチームメンバーが直接ロボットを触って動かすことは認められない。 

4-4-2 審判の指示があった場合に限り、チームメンバーはロボットを触って動かすことができ

る。 

4-4-3 各競技開始前にチームメンバーは、審判の指示に従って、ロボットのスタート、配置、

撤去、置き直しをする。 

4-4-4 操縦者及び補助者以外のチームメンバーは、審判が特に指示しない限り、競技中は競技

エリアから出ていること。 

4-4-5 操縦者は、各チーム２名とし、競技途中で交替しないこと。 

4-5 競技の進行 

4-5-1 ロボットの動き 

   競技開始後、シューターロボットはフットでボールをコントロールし、ゴールを目指す。

キーパーロボットは、ゴールエリア内でゴールを守る。キーパーロボットはゴールエリア

から出てはならない。 
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4-5-2 ドリブル 

   シューターロボットは、フット以外がボールに接触したままの状態で動作してはならな

い。 

4-5-3 ホールド 

   ホールドは、ボールを完全に支配してしまうことをいい、ロボットはホールドをしては

ならない。 

4-5-3 ゴール 

   ボールがゴールラインを完全に超えてゴールネットに入り、審判が何ら違反をしていな

いとみなした時には、ゴールは認められる。ゴールが認められた場合、ボールが入ったゴ

ールの相手チームに１点を加算する。 

4-5-4 プレート以外を用いたゴール 

故意にシューターロボットがフット以外で、ボールを蹴る、またはその他のあらゆる方

法を用いてゴールに入れた場合には、ゴールを認めない。 

 4-5-5 ペナルティゴール 

     ゴールに向かっているとみなされたボールが、ゴールラインにまたがりインゴールエリ

アに入っているロボットに当たった場合は相手チームのゴールとなる。 

 4-5-6 ゴールが決まったとき、審判はホイッスルを吹いて知らせる。 

 4-5-7 ゴール後の競技再開 

ゴールが認められた場合、各ロボットはすみやかに移動し、ゴールを与えたチームがキ

ックオフを行なう。この場合、競技は中断せず、時計は止めない。 

4-6 ロボットの転倒・故障・修理 

4-6-1 ロボットの転倒等 

ロボットが転倒等により自力で起き上がれない場合、競技が中断している時に審判の指

示によりチームメンバーが競技フィールドに入ってロボットを起こすことができる。 

4-6-2 ロボットの故障・修理、プレートの破損等 

各ロボットは、１競技につき１分間のタイムアウトを１回取ることができる。この場合、

操縦者が審判へ申告を行い、審判が競技を中断した後、申告のあったチームメンバーがロ

ボットを競技フィールド外に搬出する。その際、修理やプレートの交換等を行うことがで

きる。競技フィールド外に搬出したロボットを競技フィールド内に戻す時は、その旨を審

判に申告し、審判の指示に従わなければならない。タイムアウト後の競技再開時のロボッ

ト及びボールの位置は、タイムアウト前のそれぞれの位置を基に審判が指示する。 

4-7 競技の中断と再開 

4-7-1 ゴールが認められなかった場合及び違反があった場合等 

   ゴールが認められなかった場合及び違反があった場合は、審判の判断で笛により競技を

中断する事がある。この場合は違反をしたロボットはセンターラインより自ゴール側に移

動し、ボールは相手ロボットに与えられ、審判の笛により競技を再開する。 

 4-7-2 競技の進行に支障がある場合等 

審判は、競技の進行に支障がある場合、または安全上の問題がある場合等は、笛を吹い

て競技を中断することができる。この場合、ロボットはただちに停止し、審判の指示に従

う。また審判は、競技の再開を行うことができる。 

 4-7-3 その他の場合 

審判により競技が中断した場合、審判はそれぞれに指示をし、競技を再開することがで

きる。 

4-8 反則行為 

4-8-1 以下の行為を反則行為とする。 
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(1) 故意に相手ロボットに衝突する行為 

(2) 故意にロボットがプレートを装備しなくなる行為 

(3) 故意に競技の進行を遅らせる行為 

(4) 故意に競技フィールドまたはボールを汚染または破損させる行為 

4-8-2 反則行為が行われた場合、審判の指示により競技を中断し、ペナルティとして反則を

行ったチームの相手チームに１点が与えられる。 

4-8-3 反則により競技が中断した場合は 4-3 キックオフに準じて行う。 

4-9 失格  

4-9-1 以下の行為を失格行為とする。 

(1) 故意に他チームのロボットを破壊する行為 

(2) 故意に競技フィールドを破壊する行為 

(3) 審判の注意や指示を無視する行為 

(4) 故意に他チームの操作を妨害する行為 

(5) 予選において全ての競技に遅刻した場合 

4-9-2 失格行為を行ったチームは失格とし、競技に参加しなかったものとみなす。 

4-9-3 失格の判断は審判が行う。また競技前や競技終了後に、審判団が協議のうえ失格とする

場合がある。 

 

５．安全対策など 

■事故が起きてしまうと、大会を行うことができません。大会期間だけでなく準備、製作段階を

通して、安全に十分留意してください。  

5-1 大会を安全に行うために  

5-1-1 ロボットの不具合や暴走等が起きた時は、速やかに審判に申告しロボットを停止させ

ること。  

5-1-2 制御できない飛行、及び風船などの制御できない浮遊物体を飛ばすことを禁止する。 

5-1-3 競技の練習は十分な安全対策を行った上で行うこと。  

5-1-4 アイデアマンシップにのっとり競技を行うこと。同一所属の類似ロボットでの参加は

ご遠慮ください。 

5-2 災害時の避難 

    大会中、災害等が発生した場合、主催者は競技の中止を決定し、参加者は主催者の指示

に従い速やかに避難すること。 

5-3 その他  

安全を確保するため、また競技の円滑な進行を行うためなどの理由で、競技課題・規定

は変更されることがある。 

5-4 情報の共有 

当大会では競技に関連して開発された技術やカリキュラムについての情報を競技終了

後、他の参加者と共有することが共通の理解となっている。 


