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－ロボカップとは壮大な
ランドマークプロジェクト－

「2050年までに、国際サッカー連盟

（FIFA）の公式ルールで、自律型ヒュー

マノイドロボットが、世界チャンピョンに、

勝利する」これが、ロボカップの目標だ。

このロボカップは、ロボット工学と人工

知能の融合/発展のために、日本の研究

者らによって提唱された国際プロジェクト

です。ロボカップはサッカーという新たな

標準問題を提供することによって、さまざ

まな分野の研究を促進させようとするラン

ドマークプロジェクトでもあります。現在で

は、世界35カ国/4千名以上の研究者を

巻き込んだ壮大な研究プロジェクト活動

となっています。

ロボカップには次の7競技があります。

1ヒューマノイドリーグ：

自律型二足歩行ロボットによるリー

グで、2002年大会から正式種目となり

ました。

2ロボカップレスキュー：

地震など大規模災害時の「国際救

助ロボット隊」結成を目指しています。

3中型ロボットリーグ：

30～50cm四方以内のロボットが、

８×12mの大きさのフィールドで競技し

ます。この中型ロボットリーグは日本が

世界トップレベルの実力を誇っています。

4シミュレーションリーグ：

コンピュータ上の仮想フィールドで、

11対11のバーチャルロボットが５分ハ

ーフのサッカーを行います。

5四足ロボットリーグ：

ご存知、ソニーのAIBOを使ったリー

グ。ロボットのしぐさがかわいい。

6ロボカップジュニア：

初めてロボットに触れる小中学生を

対象に始められた教育リーグ。

7小型リーグ：

小型リーグは、直径18cm、高さ

15cm以内の小型ロボット５台でチーム

を組み対戦するサッカー競技です。フ

ィールドは５.５×４.０mの大きさで、オレ

ンジ色のゴルフボールを使います。ロ

ボットは、コンピュータからの無線による

指令で動いています。そして、試合が始

まると、人間によるロボットの操作は一

切許されていません。従って、ロボット

はフィールド上部に設置されたカメラを

使って自分や他のロボットおよびボー

ルやゴールの位置を自動的に判断し、

試合を組み立てます。

小型ロボットのシステムは、グローバル

ビジョン、人工知能、小型ロボットで構成

されています。以下、小型リーグロボット

のシステムについて簡単に紹介します。

グローバルビジョン： 敵味方のロボッ

トやボールはそれぞれの色で認識します。

そのために、ボールの色はオレンジ、チー

ムマーカーの色は黄色と青色に決められ

ています。これらの色は、色相・彩度・明

度で識別しますが、まだまだ課題が山積

みです。人間の目には明らかに違って見

える色でも、照明の条件が少し変わるだ

けで識別できなくなってしまいます。この

ため各チームとも試合直前の色調整に

は、たいへん苦労しています。

また、フィールド全体の中では、マーカ

ーの大きさはたいへん小さなものになり、

高速に動くロボットやボールを高精度に

認識するのは、至難の業です。さらに、ボ

ールがロボットの影に入ってしまい見え

なくなることもよくあります。また、ロボッ
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トの位置と方向を高精度に認識するた

めに、レンズの歪補正、マーカーの高さ

補正、認識の遅れを考慮した位置や方

向の推定なども行っています。

人工知能：小型リーグでは、フィールド

上部のカメラで、フィールド全体を見渡す

ことができるので、チーム戦略を発揮しや

すいリーグです。敵・味方のロボット、ゴー

ルやボールの位置からシュートコースを計

算し、シュートしたり、またシュートコースを

消すようにロボットを移動させたりします。

また、相手に強くぶつかるとイエローカー

ドになるので、衝突回避も計算します。

小型ロボット：三輪ないし四輪の移動

機構により全方位移動を実現していま

す。また、ソレノイドを用いたキック機構が

よく使われます。４m/sもの高速キックや

ループシュートをするチームも現れました。

ボールをキープするために、ローラを使っ

てボールにバックスピンをかけ、ボールを

保持できるドリブル機構があります。

小型リーグはサッカー型競技の中で最

もスピード感あふれるリーグです。はじめは

ロボットがボールを押しながら進む程度で

したが、強力なキック機構が考案され、

1999年のストックホルム大会では、フィー

ルド周囲の壁のバウンドを利用したホッケ

ーゲームのようなスピーディーな試合とな

りました。2000年からフィールド周りの壁

は垂直から45度の傾斜へと変更され、壁

からのバウンドを狙った強列なキックがで

きなくなりましたが、ボールにバックスピン

をかけるドリブル機構が考案され、全方

位移動機構とあわせてボールを保持しな

がら動き、シュートするロボットが出現しま

した。今年の世界大会からは、ドリブルロ

ーラでボールを保持しながら移動する距

離は30cm以内に制限されました。また、

フィールドは２倍に拡大され、タッチライ

ン・ゴールラインの壁も無くなりました。今

年の話題は、ループシュートするキック機

構です。また、パスを行うチームも現れまし

た。次は、パスを確実にトラップできるロボ

ットが現れるでしょう。このように、ロボット

は年々進化し、それにつれてルールも変

更されていきます。

われわれのチーム「OsaYans」は、大

阪大学大学院工学研究科の浅田先生、

高橋先生にご指導いただきながら、大阪

大学大学院の学生３名とともにチームを

作っています。学生たちにとっては、単な

る座学の応用ではなく、競技に参加し優

勝を狙うということで、モチベーションも高

く、よい実践教育の場になっています。

なおロボットの開発・設計には、デンソ

ーテクノ(株)機器１部の皆さん、電子３部

の皆さんに、協力いただきました。

2004年度のジャパンオープンは、イン

テックス大阪にて５月１日～４日の４日間

行われました。参加チームにとって、世界

大会の前哨戦となるだけに、緊張感のあ

る大会でした。小型リーグには、10チーム

が参加、前半の２日間は、２グループに分

かれ総当たり戦で決勝トーナメント出場

を決めます。わがチーム「OsaYans」は、

初日、色認識の調整がうまくいかず、２敗。

この会場は天窓からの日照変化があり、

色認識の調節が難しい会場でした。２日

目は、２戦し２勝しましたが、グループ３位

のため、決勝には進めませんでした。残

念・・・優勝したのは、桐蔭横浜大学の桐

蔭 アルバトロスでした。この小型リーグで

は、名古屋地区のポテンシャルは高く、愛

知県立大学、中部大学、豊田高専が常

に上位に顔を出しています。今回、豊田

高専は２位、中部大学は３位でした。

今年の世界大会からはフィールドサイ

ズが大きくなりました。さらに、フィールド

を照らす特別な照明装置はなくなり、認

識が一層難しくなりました。このロボカッ

プは、ロボットの進化に合わせて、ルール

も年々厳しくなっています。今後も学生

さんたちとアイデアを出し合って、また挑

戦していきます。

目指せ、優勝！ 世界一。
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運営委員として
ゲーム審判・解説など
競技運営にも協力して
います。


