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ソフトウェア・モデリング＋ロボット制御コンペティション

ETロボコンは「組込みソフトウェア」の設計技術を競うロボットコンテストです。「組込みソフトウェア」

とは、さまざまな機械の中にコンピュータ・システムを合体させて、機械の動きをコントロールするプログ

ラムです。ETロボコンは、純粋にソフトウェアの良さで競いますので、ロボットは同じものを使います。

ETロボコン25年目は、オンラインとリアルのハイブリッド開催

オンラインとリアルの両方を活かした「学びの場」

シミュレータで試した後に実機に落とし込むことで、開発の効率が飛躍的に向上します。

システム開発で必要不可欠な構築技法(モデリング)の教育に加え、シミュレータと実機を活用することで、

実際の開発現場に近い、最先端のシステム開発の全体像を学ぶことができます。

技術教育や相談会等はオンラインでの実施を残しつつ、試走会や大会はリアル会場で実施します。

また、エントリークラスは全プログラムオンラインで参加することが可能です。

参加者は、組織や場所等の制限なく設計技術やシミュレータ環境構築について学ぶことができます。

レベルに合わせた3つのクラス

シミュレータの活用 P8

① シミュレータ部門 エントリークラス P10-P11

これからソフトウェア開発に携わりたい方

② フィジカル部門 ベーシッククラス

技術の基礎を学び、スキルを磨く

P12-P13

③ フィジカル部門 アプライドクラス

技術を応用できるスキルを磨く

P14-P15 

選抜方法

各クラス別に、「競技」と「設計図（モデル）」の2つの

要素で総合成績を決定します。

競技では、黒線で描かれたコースをトレースしなが

ら自律走行しタイムを競います。コースにはゲーム

課題や難所が指定されており、クリアするとボーナ

スタイムを得る事ができます。

大会前にモデル審査を行い、ソフトウェアの内容を

モデルで正しく表現されているか、課題の有効な解

き方を示すモデルになっているか等を審査します。

年間スケジュール

技術教育
5～6月 設計図の記載方法や競技に

必要な内容を学びます

競技練習・設計図提出
7～9月 本番コースでの試走や設計

図を作成します

地区大会、エントリークラス大会
9～10月 チャンピオンシップ大会進出

チームは約40チームと狭き門

チャンピオンシップ大会
11月 全国の猛者から

真の王者を決めます

知らない人はETロボコンが分かる
知っている人はもっと好きになる

北海道地区 9月13日（日）
東北地区 9月20日（日）
東京・北関東地区 9月22日（火・祝）

南関東地区 9月22日（火・祝）
東海地区 10月3日（土）
関西・北陸地区 9月26日（土）

中四国地区 9月20日（日）
九州北・九州南地区 9月27日（日）
沖縄地区 9月26日（土）

チャンピオンシップ大会 パシフィコ横浜 エントリークラス大会
競技会

11月 18日（水）

テスト走行 オンラインモデリングワークショップ

10月 25日（日）

2026

（一社）情報処理学会　（一社）日本ロボット工業会

NECソリューションイノベータ株式会社 　TDCソフト株式会社　九州産業大学　琉球大学

メ デ ィ ア
スポンサー

後 援 協 賛

運営（会場）協力 ETロボコン実行委員会企画・運営

地区特別協力
開 催 協 力

特別協賛 協力企業

北海道 東北 北関東

東京

東海 関西・北陸

九州北

中四国

九州南

南関東

スポンサー

主　催 特 別 協 力

地区スポンサー

GOLD

GOLD

SILVER

SILVER

BRONZE

＜東海地区＞

＜中四国地区＞

＜北海道地区＞

＜九州北地区＞＜関西・北陸地区＞ ＜沖縄地区＞

＜南関東地区＞＜東北地区＞

BRONZE

＜関西・北陸地区＞＜東京・北関東地区＞ ＜南関東地区＞ ＜九州北地区＞ ＜九州南地区＞＜東京・北関東地区＞
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ETロボコンとは

モデルとは、ソフトウェアの「設計図」
ロボットがどのように動き、どのように判断し、どのように安全性を確保するのかを整

理した“設計図”がモデルです。機械に図面があるように、ソフトウェアにも動作の流れ

や構造を見える形にする工程が欠かせません。モデルがあることで、チーム全員が同

じ理解を持って開発を進められ、問題の発見や改善が早い段階で行えるようになり、

仕様変更にも柔軟に対応できるなど、現場で求められる再現性の高い開発力が育ち

ます。

競技だけでは測れない

「設計力」を評価する理由
ETロボコンでは走行競技だけでなく、モデルそのものを専門家が評価します。優れた

成果物は優れた設計から生まれるという、実際の開発現場と同じ考え方に基づいてい

るためです。なぜその構造にしたのか、どのように品質を担保したのか、どのように改

善を重ねたのかといった“見えない部分”にこそ技術者としての本質的な力が表れま

す。部長クラスの視点で言えば、モデル審査は組織の技術力や開発プロセスの成熟度

を示す指標であり、競技結果以上の価値を持つ取り組みです。

生成AI時代にこそ必要な

「自分で考える力」
生成AIが進化し、コードを書く作業は自動化されつつあります。しかし、AIが生成したコードが正しく動くかど

うかを判断し、改善し、責任を持つのは人間です。何を作るべきか、どのような構造が最適か、どこにリスクが

潜んでいるのかといった判断は、AIが代替しにくい“設計力”そのものです。ETロボコンは、自分の頭で考え、構

造化し、判断する力を鍛える実践の場として、AI時代にこそ必要な技術者の基礎体力を育てます。

ETロボコンが提供する価値
ETロボコンは、初心者でも理解しやすい形で設計を見える化し、企業の技術力を底上げする開発プロセスを

体験できる場であると同時に、教育機関にとっては学生が実践的な設計思考やチーム開発を学ぶための貴

重な学習環境となっています。AI時代に求められる構造化思考を強化し、若手が成長して組織に還元される

技術文化を育む教育プログラムとして、企業と教育機関の双方に価値を提供しています。単なるロボット競技

ではなく、未来の技術者が「自分の頭で考え、設計し、つくり上げる力」を身につける実践の場として、多くの方

から支持されています。

「組込みシステム」とは、パソコンやタブレットのような一般的なコンピュータではな

く、家電、自動車やオフィス機器、携帯電話など専用機器の制御等のために組み込

まれた、特殊用途のコンピュータです。

人工衛星やドローンも、組込みシステムです。

昨今言われている IoT（インターネット・オブ・シングス）でいえば、「シングス（も

の）」の働きを支えており、人手をかけず、故障せずに動き続けることが求められま

す。組込みシステム無しでは、私たちの現在の暮らしは成り立ちません。

「組込みシステム」とは、パソコンやタブレットのような一般的なコンピュータではな

く、家電、自動車やオフィス機器、携帯電話など専用機器の制御等のために組み込

まれた、特殊用途のコンピュータです。

人工衛星やドローンも、組込みシステムです。

昨今言われている IoT（インターネット・オブ・シングス）でいえば、「シングス（も

の）」の働きを支えており、人手をかけず、故障せずに動き続けることが求められま

す。組込みシステム無しでは、私たちの現在の暮らしは成り立ちません。

ETロボコンは、5年後、10年後に世界をリードするエンジニアの育成を目指し、若手および初

級エンジニア向けに、分析・設計モデリング開発にチャレンジする機会を提供しています。

業務での開発は、ほとんどの場合がすでに形になっているものに手を加えるだけの「保守作

業」の場合が多いのですが、ETロボコンは、 一から設計し、実装、テストという開発工程の一連

の流れを、約半年で行うことになります。

学校でソフトウェア開発について勉強している人や、製造業やIT企業に就職した人など、これ

から“ものづくり”をしていく人がシステム開発の一連の流れを体験することができます。

ETロボコンは

世界をリードするエンジニアを育成

社会を支える

「組込みシステム」

社会問題の一つとされる人手不足の中でも、ひときわ深刻なのがIT業界のエンジ

ニア不足。政府の試算によると2020年には約31万人、2030年には約79万人も

の人財が不足すると言われています。世界中におけるデジタル環境が加速化する

中で、日本が遅れをとらないためにも、IT人財の育成は急務とされています。

しかし、実はもうひとつ切実な問題として浮上しているのが「人財の質」です。本当

に必要とされるスキルや経験をもった人財がいない、だから企業は常に「人財不

足」という問題です。では、この「人財の質」をどのように育てていけばいいのでしょ

うか？

ETロボコンにそのヒントが隠されています。

社会問題の一つとされる人手不足の中でも、ひときわ深刻なのがIT業界のエンジ

ニア不足。政府の試算によると2020年には約31万人、2030年には約79万人も

の人財が不足すると言われています。世界中におけるデジタル環境が加速化する

中で、日本が遅れをとらないためにも、IT人財の育成は急務とされています。

しかし、実はもうひとつ切実な問題として浮上しているのが「人財の質」です。本当

に必要とされるスキルや経験をもった人財がいない、だから企業は常に「人財不

足」という問題です。では、この「人財の質」をどのように育てていけばいいのでしょ

うか？

ETロボコンにそのヒントが隠されています。

キーワードはVPM

人財育成×VPM

Vision
組織とヒト

共に成長

Passion
内発的な

動機づけ

Mission
一人前の

エンジニア
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2002年に「UMLロボットコンテスト」として始まり、

2005年から「ETロボコン」と名称変更し、25回目の開催となります。

これまで、22,000名超のエンジニアとともに歩み続け、めでたく四半世紀を迎えます。

ありがとうございます！　そして、引き続きよろしくお願いします。

2002年 UMLロボコンとして登場　走行体：RCX
2005年 ETロボコンに名称変更
2009年 走行体：RCX、NXT
2010年 走行体：NXT
2013年 アーキテクト部門新設

 →新しいアイデアを披露するためのアーキテクト部門が
登場 これまでの競技とは異なり、ライントレースはなし。
チーム自身で進行し、パフォーマンスを披露する形となる

2014年 デベロッパー部門アドバンストクラス新設

 →デベロッパー部門を初級者向けと上級者向けの2クラ
スに分けた

2015年 走行体：NXT、EV3
 イノベーター部門新設（アーキテクト部門は廃止）

2016年 走行体：EV3
 アドバンストクラスで「カラーセンサー」を使って、課題を

攻略する難所が登場

2017年 ガレッジニア部門新設（イノベーター部門は廃止）

2018年 アドバンストクラスに「AI」を使って攻略する難所が登場

2019年 LコースとRコースをそれぞれ1回ずつ走行し、それぞ
れのリザルトタイムのいずれか小さい方により順位を決
定する方式に変更

2020年 入門者向けのエントリークラス新設（ガレッジニア部門
は廃止）

 全プログラムをオンライン開催、シミュレータ競技会を
実施

2021年 20年目を迎える。2020年同様、全プログラムをオンライ
ン開催。シミュレータ競技会を実施

2022年 3年ぶりにリアル会場での競技会を実施。
 走行体：HackSPi（SPIKEプライム）登場
2023年 シミュレータ部門とフィジカル部門を設置。

 DXを推し進める人材を育成することを目標に掲げる。
2025年 走行体：HackSPidachs （SPIKEプライム）
 画像処理やネットワークなど、DX時代に必要な技術要

素が加わった。

2026年 新走行体：Re-HachS （SPIKEプライム）
 フィジカル部門をベーシッククラスとアプライドクラスに

再編競技コースの

変遷

2002 2004
2005

2011

2012

2013

2014
2015

2016

2020

2021

2022

2023

2024

2025

2006

周回ではないコースが登場

UMLロボコン始動

走行体 EV3登場

シミュレータ

競技開始

ETロボコンと

改名

新ロゴ登場

走行体 

SPIKEプライム登場

DX人材の

育成要素追加

2010

2026

沿　革

2009

走行体 NXT登場

2008

2007

2003

2019

2018

2017
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2026年度ETロボコンの走行体
シミュレータ部門のエントリークラスではHackEV、フィジカル部門のベーシッククラスではRe-HackS、

フィジカル部門のアプライドクラスではHackSPi dachsの走行体を使用して競技を実施します。

ETロボコンとは 2026年度ETロボコン走行体

★HackSPi dachs HackSPi dachsは、レゴ® エデュケーション SPIKE™ プライムをベースに、

Raspberry Pi 4を搭載した走行体です。

SPIKEプライムラージハブ

Raspberry Pi 4 と連携して、

走行体を制御します

また、内蔵しているジャイロセンサで

走行体の回転挙動を取得できます

USBカメラ

水平60度の画角で、

200万画素の画像を取得します

USBカメラはRaspberry Pi 4と接続します

Raspberry Pi 4

走行体を制御する

プログラム実行します

モバイルバッテリー

Raspberry Pi 4 用のバッテリーです

105g以上のものを使用します対向物体までの距離取得

コース表面色取得

アーム

車輪（左右2つ）

走行体の角速度取得

距離センサを模擬し、走行体正面から

対向する物体までの距離を取得します

タッチボタン

フォースセンサを模擬し、

スタート操作に使います

カラーセンサを模擬し、

コース面や近接している

オブジェクト表面の色を取得します

ブロックを持ったり、

動かすのに使います

ジャイロセンサを模擬し、

走行体の回転挙動を取得します

二つの車輪で走行体を

前後・左右に走行させます

★HackEV HackEVは、教育版レゴ® マインドストーム® EV3をベースに組み立てた走行体です。

外観はEV3ですが、SPIKEプライムを模擬します。
エントリークラス

アプライドクラス

全幅：約13cm

全長：約30cm

全高：約23cm

重さ：約1,100g

おおよそのサイズ感としては、

ティッシュボックスを縦に二つ重ねたくらいで、

重さは1Lペットボトル1本程度です。

サイズ

※Re-HackSと同じ部分は省略

★Re-HackS Re-HackSは、レゴ® エデュケーション SPIKE™ プライムを

ベースに組み立てた走行体です。

SPIKEプライムラージハブ

走行体を制御するプログラム実行します

また、内蔵しているジャイロセンサで

走行体の回転挙動を取得できます

アーム

上下に動かすことができ、ボトルを

持ったり動かすことができます

カラーセンサ

アームと連動して向きを変えることができ

コースやボトルの表面色を取得します

距離センサ

走行体正面から対向する

物体までの距離を取得します

車輪

二つの車輪で走行体を

前後左右に走行させます

フォースセンサ

スタート操作に使います

ベーシッククラス 全幅：約13cm

全長：約20cm

全高：約16cm

重さ：約530g

おおよそのサイズ感としては、

アームをたたむと側面がA5ノートくらいで、

重さは500mlペットボトル1本程度です。

サイズ

パーソナル

学び場競技内容走行体クラス

アプライド
クラス
各会場開催

ベーシック
クラス
各会場開催

エントリー
クラス

オンライン開催

マネージメント ソフトウエアスキル

コミュニケーション

チームビルディング

プログラミング

設計技術（モデリング）

制御技術

プロジェクトマネージメント

凡例：　 レベル1　 　レベル2　 　レベル3

コミュニケーション

チームビルディング

プログラミング

設計技術（モデリング）

プロジェクトマネージメント

コミュニケーション

チームビルディング

プロジェクトマネージメント プログラミング

設計技術（モデリング）

制御技術

AI（画像認識）

ベーシッククラスの内容に画像処理とネットワークの課題が加わります。
これから利活用される新しい技術・仕組みを学びたい方が応用技術を学べます。

エンジニアに必要なテクニカルスキル、プロジェクトマネージメントを基礎から学びたい方が、
ソフトウエア開発や設計の基礎を学び、チャレンジする機会を提供します。

チーム開発ならではのプロジェクトマネージメントも学べます。

ソフトウエア開発や設計を学んだことがない方が、
一定の期間で一連の流れを体験することができます。

フ
ィ
ジ
カ
ル
部
門

シ
ミ
ュ
レ
ー
タ
部
門

ラ
イ
ン
ト
レ
ー
ス

走
行
体
制
御

画
像
処
理・ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク

走行体：Re-HackS

走行体：HackSPi dachs

走行体：HackEV

基礎
スキル

応用
スキル

入門
スキル

ETロボコン2026 競技内容・クラス構成
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エントリークラスで使用するコースを下の図で説明します。 約3,640mm×約5,460mmコースサイズコース

（1）スタートライン　(2)チェックポイント　(3)LAPゲート　(4)スマートキャリー　(5)ガレージ

これからソフトウェア開発に携わりたい方

シミュレータ部門エントリークラス
■ 競技方法 

①走行ポイント

スタートラインからタッチセンサ押下とともにスタートし、

LAPゲート到達が成立するまでの時間を計測して走行タイム

とします。走行タイムから走行ポイントを算出します。

②課題ポイント

チェックポイント到達、LAPゲート到達、スマートキャリー、キャ

リーブロック移動、ガレージ停止の成立で課題ポイントを獲得

します。

③リザルトポイント

走行ポイントと課題ポイントを足して、リザルトポイントを決定

黒線で描かれたコースをトレースしながら、自律走行してリザルト

ポイントを競います。Lコース、Rコースそれぞれ1回ずつ走行し、

最も高いリザルトポイントがそのチームの競技結果となります。

※LAPゲート到達成立前に、コースから落下したときは、走行タイムを120秒

とします。

※120秒を経過した時点で、競技は終了となります。

※走行体がLAPゲート両端のポールに接触した場合は、LAPゲート到達は獲

得できない。

■ 参加対象者

■ リザルトポイントの計算例

これからソフトウェア開発を始めようとする人に、具体的な題材を通し

て、モデリングやプログラミングを体験する場を提供するクラスです。

●プログラミングを学ぶ

●モデリングとは何かを知る

●プログラミングを教える

●ソフトウェアの開発を発注する

例1

例2

走行
タイム(秒)

30.0

18.0

チェックポイント到達

LAP ゲート到達

キャリーブロック移動

スマートキャリー (ランディング)

ガレージ停止

C

L

S

G

課題ポイント

20
(4ポイント/本)

5

1

20

10

走行
ポイント

0

12

課題ポイント

C S G

20

20

L

5

5

21

13

10

-

リザルト
ポイント

走行体には、コースの表面色を取得す

ることができるカラーセンサが搭載さ

れています。

このセンサによって、コース上の色を取

得し、黒線上にいるのか、白色のエリア

にいるのかが判別できます。

例えば、カラーセンサから取得した結果が白なら右に、黒なら左

に走行体を曲げるように進めば、黒線の左側を沿って走らせるこ

とができます。カクカク進むチームもあれば、滑らかに進むチーム

もあるので見比べてみましょう！

走行体はなぜ黒線に

沿って走れるの？

ETロボコン豆
知識②

カラーセンサここの色を取得

黒色なので、

左へ曲がる

白色なので、

右へ曲がる

スマートキャリー
既定の位置に配置されたキャリーブロックをランディングターゲッ

トにランディングすることで課題ポイントを獲得することできます。

以下の条件を満たすことで、ガレージ停止の課

題ポイントを獲得することができます。

①走行体から競技終了通知を送信していること 

②ET ロボコンシミュレータが計測時間内に①

の通知を受信していること

③①の通知受信時点で、走行体の一部がガレー

ジ内に存在していること

ランディングはランディングターゲットにより近づけたほうが高いポイントを獲得でき

ます。リザルトポイント確定の時点で、 イニシャルポジションからキャリーブロックが完

全に外れて置かれている場合、「キャリーブロック移動」が成立し、ポイントを獲得でき

ます。

課題
ポイント

課題
ポイント

課題
ポイント

ガレージ停止

走行体の一部が矢印の示す方向でチェックポイントのゲートライ

ンに到達することで「チェックポイント到達」の課題ポイントを獲

得することができます。ターン中のチェックポイント到達は、

チェックポイントの順序は問わず、LAP ゲート 到達前に各チェッ

クポイントで1度のみ獲得することができます。

チェックポイント

入門学習者向けシステム開発体験

（4）

（5） （2）

（2）

（2）

（2）

（2）
（1）

56.00

50.00

走行ポイント※ =

MP = 30

t =  走行タイム（単位：秒） 

※計算の結果、0未満となる場合は

　走行ポイントは、0とします。

走行体は、スタートラインを通過した

後、チェックポイントのゲートラインを

通過し、LAPゲートを目指して走行しま

す。各ゲートにおいて、走行体の一部で

もラインにかかれば通過と判断されま

す。走行体がゲートの両端にあるポー

ルに接触した場合は、LAP ゲート到達

ポイントを獲得することができません。

各種ゲートの特徴！

ETロボコン豆
知識①

スタート

LAPゲート

nポイントランディング（大円）

nポイントランディング（中円）

nポイントランディング（小円）

nポイントランディング（ランディング）

nポイントランディング(いずれかが成立）

4

8

12

20

大円のnポイントランディング成立

中円のnポイントランディング成立

小円のnポイントランディング成立

nポイントランディング

ランディングの成立キャリーブロックの底面が

ランディングターゲットに

触れている。

キャリーブロックの底面の

状態（線を含む）により課

題ポイントを獲得。なお、

より内側の円の課題ポイ

ントが採用される。

（3）

ランディング

ターゲット

キャリーブロック

イニシャルポジション

ランディング

サークル 

ガレージ

チェックポイント

チェックポイント

チェックポイント

チェックポイント

チェックポイント
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初級学習者向け モデリング基礎

ETラリー

チェックポイント

走行体が、既定の位置に配置され

たゲートを順番に通過するゲーム

です。複数回通過させることでよ

り高いポイントを獲得できます。走

行体全体がコースに設置された

ゲートを通過することで、「ゲート

通過」が成立します。全てのゲートを表に示す既定の順番で通過

することで、1周回のゲート通過として成立します。

走行体の一部が矢印の示す方向でチェックポイントのゲートライ

ンに到達することで「チェックポイント到達」が成立します。ターン

中のチェックポイント到達は、チェックポイントの順序は問わず、

LAP ゲート 到達前に各チェックポイントで1度のみ獲得すること

ができます。

技術の基礎を学び、スキルを磨く

フィジカル部門ベーシッククラス

■ 競技方法 

■ 参加対象者

課題
ポイント

課題
ポイント

①走行タイムは、スタート合図からLAPゲート到達が成立する

までの時間を計測したもの

②走行タイムをもとに走行ポイントを算出

③チェックポイント到達、LAPゲート到達、ET相撲、ボトルデ

リバリー、ETラリー、フィニッシュで課題ポイントを獲得

④走行ポイントと課題ポイントを足して、リザルトポイントを

決定

黒線で描かれたコースをトレースしながら、自律走行してリザルト

ポイントを競います。Lコース、Rコースそれぞれ1回ずつ走行し、

最も高いリザルトポイントがそのチームの競技結果となります。

組込みシステム開発・学習の初級者を対象とし、モデリングを用

いたシステム開発技術の基礎を学び、チャレンジする機会を提

供するクラスです。

●モデリングの学習者で、具体的な題材への適用を通じて

スキルを向上させたい人

●システム開発におけるモデリングの重要性について、

具体的な題材を通じて理解し身につけたい人

●ETロボコン参加経験が過去3回未満である

モデリング学習者

※審査規約より抜粋　※審査規約、競技規約はETロボコンホームページに公開しています。

■ ボーナスポイント

成立 獲得ポイント 補足事項

チェックポイント到達 4ポイント/本 最大12ポイント

■ ゲートの通過順序 

ゲート色 通過順番

赤色

青色

黄色

1

2

3

（1）
（2）

（2）

フィジカル部門では同じコース

を使用しますが、競技内容の

一部が異なります。右の図は、

ベーシッククラスの説明です。

コース

(1)スタートライン

(2)チェックポイント

(3)LAPゲート

(4)ET相撲

(5)ボトルデリバリー

(6)ETラリー

(7)ガレージ

（4）

（3）

（7）

（6）
（5）

（2）

■ 審査・総合評価

※LAPゲート到達成立前に、走行不能など競技終了宣言したときは、走行タイムを120秒とします。

※120秒を経過した時点で、競技は終了とします。

■ リザルトポイントの計算例

例1

例2

走行ポイント 課題ポイント リザルトポイント

4.5ポイント

15ポイント

8ポイント

44ポイント

12.5ポイント

59ポイント

審査基準項目内容カテゴリ

採用した表記法に従っているか？正確性モデル内容の正しい・

分かりやすい記載
表現 理解を助けるためのモデルの概要が示さ

れているか？　モデルをわかり易く伝える

ことができているか？
理解性

検討された工夫点について、その必要性や

効果の主張に十分な記述内容となっている

か？　記述内容は論理的に展開されてい

るか？　図、絵を効果的に用いているか？

表現

選択した競技課題

を実現するために、

性能や信頼性を向

上させる工夫工夫点

示されている工夫は性能、信頼性、安全性

などの向上効果が期待できるか？

他チームにも有用か？

工夫点の

効果

選択した競技課題を実現するために、走行

体に搭載する機能、および、それを実現する

ための仕様が記述されているか？

機能
選択した競技課題

を実現する構成・方

法の記載

機能実現

機能を実現するために必要な要素が記述

されているか？
構造

機能、構造、振舞いの各項目で記述された

内容が一貫しており矛盾はないか？
一貫性

定義された要素を使って、どのように機能

を実現するかがシーケンス図とステートマ

シン図の両方で適切に記述されているか？
振舞い

ベーシッククラスの審査課題は、次のページで紹介する、2つの競技課題（ET相

撲、ETラリー）のうち1つの課題を選択し、攻略するために必要な内容を検討し、そ

の結果をモデル内に記述することです。実行委員会内でそのモデルを審査基準と

照らし合わせて評価し、各大会におけるランクを付与します。大会当日の競技成

績と事前のモデル審査結果を基に、総合評価が行われ、総合順位を決定します。

約3,640mm×約5,460mm

コースサイズ

走行ポイント※ =

MP = 35　t =  走行タイム（単位：秒） 

※計算の結果、0未満となる場合は走行ポイントは、0とします。

■ 課題ポイント

課題ポイント事項 課題ポイント 備考

ｰ

計12ポイント

ｰ

ｰ

ｰ

-35ポイント

4ポイント/本

3ポイント

3ポイント

5ポイント

1ポイント

5ポイント

5ポイント

10ポイント

15ポイント

No.

1

2

3

4

5

6
 

7

フライングスタート

チェックポイント到達

LAPゲート到達

フィニッシュ

ボトル押し出し

ETラリー

デリバリー

色一致

1周回

2周回

3周回

いずれかが
成立

ボトル
デリバリー

フィニッシュ
走行体の一部がガレージエリア内に

既定時間（3秒間）完全停止すること

で、「フィニッシュ」が成立し、成立と同

時に競技終了になります。なお、既定

時間のカウント開始は、最大計測時

間内であることし、フィニッシュ判定

は最大計測時間内でのガレージエリ

ア内に侵入後、1度のみ行われます。

課題
ポイント

ガレージ

チェックポイント

チェックポイント

チェックポイント

ET相撲
スタート準備時に土俵内の任意

の位置に置かれた力士ボトルを

土俵外に完全に押し出すことで

課題ポイントを獲得できます。

課題
ポイント

ボトルデリバリー
走行体が、スタート準備時に既定の位置に配置されたキャリー

ボトルと同じ色のドロップゾーンに移動させるゲームです。

ボトルの底面が一部でも接して置かれている場合、デリバリーが

成立します。ボトルの色と移動させたドロップゾーンの色により

高い課題ポイントを獲得できます。

課題
ポイント

キャリーボトル

ドロップゾーン

力士ボトル

土俵

ゲートポジション

ゲート
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コロナ禍トラブル情報応用学習者向け高度な課題

■ 競技方法 

①走行タイムは、スタート合図からLAPゲート到達が成立す

るまで時間を計測したもの

②走行タイムをもとに走行ポイントを算出

③チェックポイント到達、LAPゲート到達、ET相撲、ボトルデリ

バリー、ETラリー、フィニッシュの成立で課題ポイントを獲得

④走行ポイントと課題ポイントを足して、リザルトポイントを決定

黒線で描かれたコースをトレースしながら、自律走行してリザルト

ポイントを競います。Lコース、Rコースそれぞれ1回ずつ走行し、

最も高いリザルトポイントがそのチームの競技結果となります。

※LAPゲート到達前に、走行不能など競技終了宣言したときは、走行タイムを120

秒とします。

※120秒を経過した時点で、競技は終了します。

※「ET相撲」、「ボトルデリバリー」、「ETラリー」はベーシッククラスと共通ですが、難

易度に関しては異なります。

■ 参加対象者

ベーシッククラスの経験者及び組込みシステム開発における応

用学習者を対象とし、より高度な開発課題へモデリング技術を

応用でき、そのスキルを磨く機会を提供するクラスです。

●複合システムや大規模システムの開発に対し、

モデリング技術を応用するスキルを向上させたい人

●設計工程だけでなく、

システム開発工程の幅広い範囲における

様々なモデリング技術を身につけたい人

■ 審査・総合評価

※審査規約より抜粋

※審査規約、競技規約はETロボコンホームページに公開しています。

アプライドクラスの審査課題は、競技課題を攻略するために必要な内容を

下表（カテゴリ）の観点で検討し、その結果をモデル内に記述することです。

実行委員会内でそのモデルを評価し、各大会におけるランクを付与します。

大会当日の競技成績と事前のモデル審査結果を基に、総合評価が行われ、

総合順位を決定します。

技術を応用できるスキルを磨く

フィジカル部門アプライドクラス
ETラリーは、ゲートを周回してポイントを獲得する点は、ベーシッ

ククラスと同じです。 アプライドクラスでは、ゲートの配置パターン

は競技のターンごとに、スタート準備時に決定されます。 ゲートの

位置を特定するには、コース上に設置されたゲートの位置情報を

示す二つのヒントカード（二次元コード）を、スタート後、走行体に

搭載されたカメラで認識し、位置を特定します。

（7）

（4）

フィジカル部門では同じコースを使用しますが、競技内容に違い

があります。下の図では、アプライドクラスの説明となります。

（Lコースのみ記載）

コース

(1)スタートライン (2)チェックポイント (3)LAPゲート

(4)ET相撲 (5)ボトルデリバリー (6)ETラリー

(7)ガレージ

（2）

（2）

ETラリー

（1）

（2）

（3）

（5）

（6）

約3,640mm×約5,460mmコースサイズ

■ 課題ポイント

課題ポイント事項 課題ポイント 備考

ｰ

計6ポイント

ｰ

ｰ

ｰ

-35ポイント

2ポイント/本

3ポイント

3ポイント

5ポイント

1ポイント

5ポイント

5ポイント

10ポイント

15ポイント

No.

1

2

3

4

5

6

 

7

フライングスタート

チェックポイント到達

LAPゲート到達

フィニッシュ

ボトル押し出し

ETラリー

デリバリー

色一致

1周回

2周回

3周回

いずれかが

成立

ボトル

デリバリー

走行ポイント※ =

MP = 35　t =  走行タイム（単位：秒） 

※計算の結果、0未満となる場合は走行ポイントは、0とします。

課題
ポイント

審査基準項目審査対象カテゴリ

妥当性

選択した課題に

対する開発の目

標と、それを達成

するために必要

な機能および機

能に付随する品

質や制約の検討

要求

記述内容が、段階的かつ適切な分解により追

跡可能になっているか？

選択した課題に対する開発の目標と、それを

実現するために必要な機能、および機能に付

随する品質や制約などの要求が十分に検討さ

れているか？　品質の検討は複数の側面から

なされているか？

トレーサ

ビリティ

システム分析結果で導出されたサブシステム

の責務が、ソフトウェア構成要素に割り当てら

れているか？　構成要素間のI/Fは、サブシス

テム間I/Fを根拠として定義されているか？

重要な1つのサブシステム構成要素について、

その詳細な内部構成が示されているか？

構造

システム分析を

元に要求を実現

する各システム

の構造と振舞い

の設計設計

定義した構造により、重要なユースケースが

実現される振舞いが示されているか？
振舞い

検討された制御戦略と要素技術について、その

必要性や効果の主張に十分な記述内容となっ

ているか？　記述内容は論理的に展開されて

いるか？　図、絵を効果的に用いているか？

表現

要求で定義した

品質を満たすた

めの制御戦略

と、その戦略で

用いられる要素

技術の検討制御
定義された要素技術を使って、必要な機能をど

のように実現しているかが記述されているか？
制御戦略

必要な機能を実現する上で性能、信頼性、安全

性などの向上効果が期待できるか？
要素技術

アブストラクトページにより、モデル全体の概

要を適切に説明できているか？
概要

モデルの概要記

載およびトレー

サビリティ確保総合

要求・システム分析・各システムの設計は双方

向に追跡可能か？

トレーサ

ビリティ

対象システムの境界が定義され、外部との関

係が示されているか？　要求や制約に基づき

システムがサブシステムに分割され、その役

割に従ったI/Fが定義されているか？

論理

アーキテクチャ

（構造）

要求や制約に基

づくシステム全

体の構造および

動作の分析

システム

全体の

分析

ユースケースの実現のため、サブシステム間

I/Fに基づく振舞いおよびサブシステム自身が

役割を満たす様子を示しているか？

論理

アーキテクチャ

（振舞い）

サブシステムのハードウェアへの物理配置が

示されているか？　その際のトレードオフ分

析（複数の配置パターンの比較に基づく判断）

がなされているか？

物理

アーキテクチャ

ゲート位置補助情報

ヒントカード1 ヒントカード2

G1-2 G2-2

G5-3

G5-4

G2-5 G3-5

■ヒントカード

ヒントカード ゲート情報 備考

ｰ赤色

青色、黄色

ヒントカード1

ヒントカード２ 二次元コードの内容は暗号

化されています。 解読する

には、キャリブレーション時

にスターターが入力した復

号キーを用いて、計測時間

内に解読することが求めら

れます。

コース上に印刷された二次元コードには、ゲート位置を補正する

ための補助情報が記録されています。競技中は、この二次元コー

ドを走行体で読み取り、通過するゲートの位置情報の補正などに

利用できます。

■ゲート位置情報

A1 B1 C1 D1

A4 D4

横の位置情報(A～D)

縦の位置情報(1～4)

青字は、コース上に印刷された二次元コードの内容を意味する。
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sponsor’s information sponsor’s information

ETロボコンは新しい技術に必要不可欠なプログラミング、設計技法（モデリン

グ）、チーム開発で必要なコミュニケーションやチームビルディング、プロジェクト

マネージメントを学べる機会を提供し、参加者と所属組織（企業、教育機関）の両

者が「やりがい」と「成長」を実感できる、世界的にも珍しいソフトウェア重視の教

育コンテストです。来年度の人財育成に向けてそろそろ準備を始めませんか。

ETロボコンに参加しませんか？

■参加資格：高校生以上

■チーム編成：2人以上のチーム参加

■想定参加者：
• 企業におけるソフトウェア開発技術教育としての参加

• ソフトウェアエンジニア個人またはエンジニア同士での技術力向上へのチャレンジ

• 大学におけるソフトウェア・エンジニアリング教育としての参加

• 高校、高専、専門学校等における、コンピュータ、ソフトウェア技術教育としての参加

• ETロボコンの実践により人材育成を推進しようとする行政、公共団体

• 参加実践をETロボコンの取材機会とするメディア

■参加費（税込）：

企業

大学、短大、専門、高専、個人

短大（2年制以下の学科）、

専門（2年制以下の学科）、

高専（本科）、高校

132,000円

52,800円

26,400円

＼詳しくはこちら／

パーソナル

コミュニケーション

取得スキル

参加クラス

チームビルディング

コミュニケーション

チームビルディング

コミュニケーションシミュレータ部門
エントリークラス

フィジカル部門
ベーシッククラス

フィジカル部門
アプライドクラス

チームビルディング

マネージメント

プロジェクトマネージメント

ソフトウェアスキル

プログラミング

設計技術（モデリング）

制御技術

プログラミング

設計技術（モデリング）

プロジェクトマネージメント

プロジェクトマネージメント

応用
スキル
応用
スキル

基礎
スキル
基礎
スキル

入門
スキル
入門
スキル

凡例：　 レベル1　 　レベル2　 　レベル3

プログラミング

設計技術（モデリング）

制御技術

AI（画像認識）

ETロボコンスキルマップ

参加チーム情報 全10地区 全188チーム

2026

全国 北海道 東北 東京・北関東 関西・北陸南関東 東海 中四国 九州北 九州南 沖縄

企業

大学

短大

専門

高専

高校

個人

合計

103

31

7

21

4

14

8

188

1

3

0

4

0

1

0

9

4

7

1

4

2

0

1

19

25

4

1

2

0

0

4

36

29

3

0

3

0

0

0

35

16

2

1

3

0

6

2

30

18

1

0

1

0

1

1

22

5

1

1

1

0

1

0

9

3

4

0

2

0

2

0

11

1

1

0

1

2

0

0

5

1

5

3

0

0

3

0

12

参加クラス チーム数（全体の割合）

北海道

青森県

岩手県

宮城県

秋田県

山形県

福島県

茨城県

栃木県

群馬県

埼玉県

千葉県

9

8

5

4

2

0

0

2

2

1

2

1

東京都

神奈川県

新潟県

富山県

石川県

福井県

山梨県

長野県

岐阜県

静岡県

愛知県

三重県

25

35

1

0

0

0

0

2

0

8

22

0

滋賀県

京都府

大阪府

兵庫県

奈良県

和歌山県

鳥取県

島根県

岡山県

広島県

山口県

徳島県

0

1

15

6

0

0

0

1

1

5

0

0

香川県

愛媛県

高知県

福岡県

佐賀県

長崎県

熊本県

大分県

宮崎県

鹿児島県

沖縄県

海　外

1

1

0

6

1

3

1

0

2

3

12

0

188合　計

参加資格

企業
103（55%）

高専 4（2%）
チーム数（全体の割合）

フィジカル部門
ベーシッククラス
118（62%）シミュレータ部門

エントリークラス
35（19%）

フィジカル部門
アプライドクラス
35（19%）

学業や仕事だけでは得ることができない
「成功体験」を体感

大学 31（16%）

専門 21（11%）

高校 14（8%）

短大 7（4%）
個人 8（4%）
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2026 地区大会

北海道地区

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

9/13 日

フィジカル部門 

ベーシッククラス

7

フィジカル部門 

アプライドクラス

 2

企業

1

高校

1

高専・短大・専門

4

大学

3

大学

3

東北地区

青森・岩手・宮城・

秋田・山形・福島

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

今年もいわて県民情報交流センター7階「アイーナホー

ル」で東北地区大会が開催されます。　　　　　

地区として19年目を迎える今年は、計19チームが参加

します。各チームCS大会を目指し、東北地区大会に臨

みます。

今年も応援よろしくお願いします。

フィジカル部門

アプライドクラス

2

フィジカル部門

ベーシッククラス

14

シミュレータ部門

エントリークラス

3

企業

4

個人

1

高専・短大・専門

7

高専・短大・専門

7

大学

7

2026年の主な地区活動

5/23(土)技術教育１

6/20(土)技術教育２

7/25(土)試走会１

8/22(土)試走会２

8/29(土)地区独自試走会（南東北）

9/  5(土)地区独自試走会（北東北）

道央自動車道の野幌パーキンエリア付近で最も目立つ

ビルで、360度の見晴らしがすばらしく、最高のロケー

ションです。

地区ゴールドスポンサー

9/20 日

地区ゴールドスポンサー

2025年地区大会の記念写真　＠リコーITソリューションズ

ということで... 

みんなで雨 or 曇 を祈りましょう！

会場：北海道情報大学

 eDCタワー棟 8階 [江別市]

6月27日(土) にOpen Source 

Conference 2026 Hokkaido展示

ブースで勧誘活動

東京・
北関東地区
茨城・栃木・群馬・埼玉・千葉・

東京・新潟・山梨・長野

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

フィジカル部門

アプライドクラス

フィジカル部門

アプライドクラス

6

シミュレータ部門

エントリークラス5

フィジカル部門

ベーシッククラス

25

企業

25

個人

4

高専・短大・専門

3

高専・短大・専門

3

大学

4

南関東地区

神奈川

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

9/22 火・祝

9/22 火・祝

シミュレータ部門

エントリークラス

10

フィジカル部門

アプライドクラス

7

フィジカル部門

アプライドクラス

7

フィジカル部門

ベーシッククラス

18

企業

29

大学

3

大学

3

高専・短大・専門

3

2026年9月22日(火) 　ETロボコン東京・北関東地区　ロボコンタイムズ

地区ゴールドスポンサー 地区ブロンズスポンサー

地区シルバースポンサー 地区ブロンズスポンサー

競技規約を要求とするETロボコンでは、生成AIの時代においてもコンピュータ利用における必須技術の習

得機会を提供します。人を中心とした効率の良いチーム開発と次なるソフトウェア技術の進化発展を目指し、

参加者と実行委員が交流し協力しながら、モデル開発と地区大会を楽しみましょう！　

南関東地区大会実行委員長 杉浦 英樹

独自イベントを多く開催しています。他地区の方も参加できるものがあります。

▲ETロボコン東京・北関東地区実行委員メンバのみなさん　一緒に活動する
仲間を募集してます！黄色いTシャツを着て、盛り上げませんか？！

ETロボコン東京北関東地区に挑むみなさん。あなたたちが積み重ねてきた時
間は、静かに強く光っています。思いどおりにいかない日も、仲間と支え合った
瞬間も、その全部がロボットの走りに宿ります。結果よりも、ここまで歩いてきた
道のりが尊い。どうか、自分たちの物語を信じてください。MCと東京北関東地
区実行委員会は、その一瞬がフィールドで輝くのを心から楽しみにしています。

▲宮川芳之総監督

熱
い
走
り
を
待
っ
て
ま
す

東
京
・
北
関
東
地
区

か
ら
全
国
制
覇
す

る
チ
ー
ム
が
出
て

く
る
こ
と
を
期
待

し
つ
つ
、こ
の
活
動

を
通
じ
て
、エ
ン
ジ

ニ
ア
に
必
要
な
モ

ノ
を
持
ち
帰
っ
て

も
ら
え
れ
ば
と
思

い
ま
す

強
者
ど
も
の
戦
い
が
始
ま
る

秋
の
陣
開
催

• はじめての技術教育

•モデル事例研究会

•モデリング・スペシャルセミナー

•ビーチフラッグレース

•参加者・実行委員合同懇親会

南関東
独自イベント
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2026 地区大会

地区シルバースポンサー

地区ゴールドスポンサー

東海地区

岐阜・静岡・愛知・三重

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

10/3 土

フィジカル部門

アプライドクラス

10

フィジカル部門

アプライドクラス

10

シミュレータ部門

エントリークラス

3

シミュレータ部門

エントリークラス

3

フィジカル部門

ベーシッククラス

17

企業

16

個人

2

高校

6

大学

2

大学

2

高専・短大・専門

4

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

9/26 土

シミュレータ部門

エントリークラス

5

シミュレータ部門

エントリークラス

5

フィジカル部門

アプライドクラス

3

フィジカル部門

アプライドクラス

3

フィジカル部門

ベーシッククラス

14

企業

18

大学 1

個人

1

高校 1高校 1

高専・短大・

専門

1

関西・
北陸地区

富山・石川・福井・滋賀・京都・

大阪・兵庫・奈良・和歌山

地区ゴールドスポンサー

※

パ
ン
フ
レ
ッ
ト
掲
載
に
賛
同
い
た
だ
き
、
写
真
を
提
出
し
て
い
た
だ
い
た
チ
ー
ム
だ
け
掲
載
し
て
い
ま
す
。

中四国地区

鳥取・島根・岡山・広島・山口・

徳島・香川・愛媛・高知

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

9/20 日

フィジカル部門

アプライドクラス

1

フィジカル部門

ベーシッククラス

6

シミュレータ部門

エントリークラス

2

企業

5

大学大学

1

1

高校

1

高専・短大・専門

2

九州北・
九州南地区
福岡・佐賀・長崎・熊本・

大分・宮崎・鹿児島

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

9/27 日

202６年度九州地区（九州北･九州南地区合同）は全1６チームです。今年度も学生チームが多い地区です

が、企業チームも含めて好成績を目指し、設計にプログラムに英知を込めていますので、ことしも九州地区へ

の応援よろしくお願いします．

シミュレータ部門

エントリークラス

3

シミュレータ部門

エントリークラス

3

フィジカル部門

ベーシッククラス

10

高専・短大・専門

5
企業

4

大学

5

大学

5

高校

2

地区ゴールドスポンサー

2026年度の地区活動

05.23(土) 春の独自勉強会＆

 技術教育1

06.13(土) 技術教育2

07.05(日) 夏の独自勉強会

07.25(土) 試走会1

08.22(土) 試走会2

九州北地区

ブロンズスポンサー

九州南地区

ブロンズスポンサー

福山大学社会連携推進
センター（福山城本丸）

2025年九州北地区・南地区大会・競技

春の独自勉強会＆技術教育１の様子

中四国地区は、中四国の「へそ」備後福山の福山城本丸（福山駅前徒歩一分）を中心に、業種や世代を超え

た縦横の交流を通じて思考力をUPさせようと活動し、今年で16年目になります。

2026年度の中四国地区大会参加チームは9チームです。

各チームCS大会を目指し、万全の準備で大会に臨みます。

皆様の応援よろしくお願いいたします。

九州北地区

ゴールドスポンサー

【参加チームMAP】
Robosight

PSDGs Youth

The Seven Chimpanzees

SOROT☆SCSKQ

Niascience

NiASET

ニュートラル

KatLab
SOJO RoboCons

TEAM_KBC

Q-bit

Tamalincle

3階階段上がって左手

薩摩黒豚でばっかーず

KERT-B3

SELENE

フィジカル部門

アプライドクラス

3
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2026 地区大会

ETロボコンのエントリークラスは、ソフトウェアやロボット開発が初めての人でも安心して挑戦できる学びの場です。授業

やPBLのように仲間と協力しながら試行錯誤を重ねることで、設計の考え方やチームで成果をつくり上げるプロセスを自

然に身につけられます。ロボットを動かす仕組みを“見える形”で理解できるため、プログラミング経験が浅くても成長を実

感しやすく、挑戦するほどに自分の考えが形になっていく手応えを得られます。エントリークラスは、未来の技術者が“イン

プットとアウトプットを実践的に循環させる場”として、自信を持って次のステップへ進むための最適なスタートラインです。

ETロボコンの大会運営は、実行委員会のみなさんの想いによって支えられています。そして、競技

会を走り抜いた参加チームのみなさんには、次は“支える側”として輝ける場所があります。走行体

を走らせるために積み重ねてきた技術。仲間とぶつかりながらも前へ進んできた時間。悔しさも、

喜びも、深夜まで続いた議論も──そのすべてが、実行委員会の活動で確かな力になります。実行

委員会の活動は、仕事とは少し違う“外の世界”に触れる時間です。普段の職場では出会えない人

たちと肩を並べ、立場も価値観も異なる仲間と大会をつくることで、エンジニアが日常では気づき

にくい コミュニケーション力、視野の拡大、キャリアの厚み が、着実に育っていきます。あなたが積

み重ねてきた経験は、必ず誰かの挑戦を支える力になる。技術だけでは届かない学びが、ここに

はあります。

地区大会開催日

■クラス別

■カテゴリー別

9/26 土

シミュレータ部門

エントリークラス

4

シミュレータ部門

エントリークラス

4

フィジカル部門

アプライドクラス

 1

フィジカル部門

アプライドクラス

 1

フィジカル部門

ベーシッククラス

7

企業

1

高専・短大・専門

3
大学

5

大学

5

高校

3

沖縄地区
地区ゴールドスポンサー

（E）沖国ロボロボ

沖縄国際大学産業情報学部産業情報学科

（E）オキダイ

沖縄大学

（E）げふぃーず

沖縄県立美来工科高等学校 ITシステム科

（E）なるもチーズ

沖縄県立美来工科高等学校 ITシステム科

（B）個・誇・鼓舞十合

（株）ヴィッツ沖縄

（B）スーパーロジスティクス

沖縄職業能力開発大学校物流情報科

（B）沖ポリTech

沖縄職業能力開発大学校電子情報技術科

（B）GACHINCOBATOLAZ

沖縄県立美来工科高等学校 ITシステム科

（B）ECU書き換え隊

琉球大学工学部工学科機械工学コース

（B）琉球大学Robotサークル

琉球大学

（A）ie-ryukyu

琉球大学工学部工学科知能情報コース

エントリークラス大会開催日

10/25 日

ソフトウェア設計の基礎を“見える形”で学べる入門クラス

エントリー
クラス大会

実行委員募集！

26 272026



参加クラス　E…エントリークラス　B…ベーシッククラス　A…アプライドクラス参加チーム一覧 全188チーム2026

28 292026



ETロボコンは、今年で第25回という四半世紀の節目を迎えました。これもひとえに、参加チームの皆

さま、スポンサーの皆さま、そして全国の実行委員の皆さまのご理解とご支援の賜物であり、心より御

礼申し上げます。

今年も全国9地区においてリアル大会を開催するとともに、初心者向けのエントリークラスは、実機を

使用せずに参加できるシミュレータ大会として実施いたします。学生から社会人まで、幅広い世代の

チームが集い、モデリング力とソフトウェア技術力を競い合う貴重な学びの場となっています。

また、第25回大会となる今年は、競技クラスの名称を従来の「プライマリークラス」「アドバンストクラ

ス」から、「ベーシッククラス」「アプライドクラス」へ変更いたしました。近年、アドバンストクラスの難易

度が高まっていたことを踏まえ、ベーシッククラスではライントレースを中心とした基本技術を重視す

るルールへ見直しました。一方、アプライドクラスではライントレースに加え、画像認識技術を取り入れ

た実践的な競技内容へと発展させています。

各地区大会の優秀チームは、11月にパシフィコ横浜で開催される「EdgeTech+ 2026」併催のチャン

ピオンシップ大会に出場し、日本一を目指して熱戦を繰り広げます。

スポンサーの皆さまには、本活動へのご理解とご支援に心より感謝申し上げます。また、休日を返上し

ながら大会運営に携わっていただいている全国300名を超えるボランティア実行委員の皆さまにも、

心より御礼申し上げます。

今後もETロボコンは、組込みシステム開発技術者の育成と技術交流の場として、さらなる発展を目指

してまいります。皆さまの変わらぬご支援、ご協力をお願い申し上げます。

AIやデジタル技術が急速に進化する今、私たち

エンジニアは「どの情報を選び、どう活かすか」

というインプットの質を厳しく問われています。

得た情報を自らの頭と手で確かめ、アウトプット

の妥当性を見極める力は、これからのエンジニ

アに不可欠です。

さらに、ものごとを目的ベースで捉え、自分の考

えとして言語化し、責任をもって発言できる力

は、発展し続けるデジタル技術を使いこなすエ

ンジニアへと成長するための基盤となります。

エンジニアの転換期に差し掛かっている今こ

そ、「自分は何を律し、何を基準に判断するの

か」が問われています。技術だけではなく、姿勢

そのものが未来の仕事を形づくる時代です。

システム開発は計画通りに進まないことが多く、

試行錯誤や仲間との対話から学ぶ姿勢が大き

な成長につながります。ETロボコンは、技術を競

う場であると同時に、多様な視点と交流を通じて 

伝える力 と 受け取る力 を磨ける学びの場です。

今年も多くの気づきが生まれ、参加者の皆様が

それぞれの現場へ持ち帰る価値を得られたこと

を、委員長として大変心強く感じています。

最後になりますが、この貴重な機会を支えてく

ださったスポンサーの皆様、そして熱意と創意

に満ちた参加者の皆様に、心より深く感謝申し

上げます。皆様の挑戦が、次の技術者の未来を

確かに前へ進めています。

本年度もETロボコンにご参加いただき、誠にあ

りがとうございます。今年のテーマ「技術は、人

を未来へ運ぶ。」のもと、全国各地から集う皆様

と共に、技術を深め、挑戦を楽しむ機会を共有

できることを大変嬉しく思います。

シミュレータ部門のエントリークラスは、実機を

使わずに基礎技術とロボット開発の楽しさを体

験できる環境です。初学者の方が自らの力で「動

かす」手応えを感じ、フィジカル部門への挑戦に

つながることを期待しています。

フィジカル部門は、実機ならではの設計・実装・

制御が求められる場です。ベーシッククラスで

は、軽量な新走行体Re-HackSを導入し、基本

的なセンサーを駆使した難所の攻略に主眼を

置きます。アプライドクラスでは、QRコードの読

み取りやゲートの検出といったカメラを用いた

外部システムとの連携によって課題を攻略する

ことを意図しており、より高度な技術統合力が

試されます。

「技術は、人を未来へ運ぶ。」――エントリークラ

スからアプライドクラスまで、参加者の皆様が試

行錯誤を重ね、技術を糧に未来へ歩みを進めて

いく姿を、実行委員一同心より応援しています。

皆様の熱意と挑戦が、今年の大会をさらに充実

したものにしてくれることを期待しています。

生成AIが設計案すら瞬時に生み出す時代、エン

ジニアの価値はどこに残るのでしょうか。私は

それを「何をどう作るか」という設計意図に責任

を持てることだと考えます。ETロボコンがこれま

で育んできたモデリングというスキルは、対象の

本質を捉え、構造を見極め、思考を言語化する

力です。この力が設計意図を支える土台となり、

AIとより効果的に会話したり、その出力の妥当

性を判断するといったことに繋がります。まさに

モデリングはAI時代のエンジニアにとっても必

須のスキルであると言えるでしょう。

今年も、学びたいスキルに応じてエントリー、

ベーシック、アプライドの3クラスを用意しまし

た。エントリーでは設計と実装の繋がりを知り、

ベーシックではモデルで正しく表現するリテラ

シーを身に付け、アプライドでは複数システムが

絡み合う全体像を俯瞰する力を磨きます。

それぞれの段階で、考え抜く経験こそが力にな

ります。便利な道具がいくら進化しても、最終的

にシステムを成立させるのは、考え抜いた人間

の判断です。自らの頭でモデルと向き合い、

チームで議論を重ねる過程こそが、これからの

社会を支えるエンジニアとしての確かな礎とな

るでしょう。皆さんの挑戦を心から楽しみにし

ています。

株式会社ジェイテック

一般社団法人組込みシステム技術協会参与

星 光行

ET ロボコン実行委員会

本部・実行委員長

ウーブン・バイ・トヨタ株式会社

高橋 寛之

ET ロボコン実行委員会

本部・審査委員長

日本工学院北海道専門学校

引地 政征

ET ロボコン実行委員会

本部・技術委員長

株式会社アフレル

櫻井 隆

ET ロボコン実行委員会

本部・運営委員長

ご挨拶 本部／地区実行委員名簿

本部実行委員
顧 問 清水 尚彦 東海大学
顧 問 二上 貴夫 株式会社東陽テクニカ 

組込みソフトウェア管理者・技術者育成研究会(SESSAME)
実行委員長 星 光行 株式会社ジェイテック 

一般社団法人組込みシステム技術協会 参与
実行副委員長 宮川 芳之 株式会社ソフトウェアコントロール
技術委員長 引地 政征 日本工学院北海道専門学校
技術副委員長 森田 挙
技 術 委 員 小田島 哲也
技 術 委 員 椎根 久嗣 TDCソフト株式会社
技 術 委 員 丹代 亮 富士フイルムビジネスイノベーション株式会社
技 術 委 員 棚橋 二朗 北海道情報大学 経営情報学部
技 術 委 員 辻村 浩史
技 術 委 員 宮田 哲 ニューウェイブシステムラボ株式会社
技 術 委 員 矢部 憲哉
審査委員長 高橋 寛之 ウーブン・バイ・トヨタ株式会社
審査副委員長 土樋 祐希 富士フイルムビジネスイノベーション株式会社
審 査 委 員 淺井 清美 学校法人岩崎学園 情報科学専門学校  教務部

教務課 実践AI科 学科長
審 査 委 員 久保秋 真 株式会社チェンジビジョン
審 査 委 員 幸加木 哲治
審 査 委 員 斎藤 司 ニューウェイブシステムラボ株式会社
審 査 委 員 鈴木 尚志 株式会社コギトマキナ
審 査 委 員 鄭 顕志 国立情報学研究所
審 査 委 員 中嶋 栄次 株式会社豆蔵
審 査 委 員 福田 和也 レーザーテック株式会社
性能審査団 京増 司
審査アドバイザー 鷲崎 弘宜 早稲田大学 理工学術院 教授 

国立情報学研究所 客員教授
運営委員長 櫻井 隆 株式会社アフレル
運 営 委 員 松谷 輝美
運 営 委 員 根来 澄子 特定非営利活動法人TOPPERSプロジェクト
運 営 委 員 横井 尚子 組込みソフトウェア管理者・技術者育成研究会(SESSAME)
事 務 局 眞田 加奈子 株式会社アフレル
共同企画委員長 江口 亨 有限会社イケハウス
共同企画委員長 小林 靖英 株式会社アフレル
共同企画委員長 渡辺 博之 株式会社エクスモーション 

一般社団法人組込みシステム技術協会 理事

北海道地区実行委員
実行委員長 引地 政征 日本工学院北海道専門学校
技術委員長 稲地 稔 NECソリューションイノベータ株式会社
技術副委員長 石塚 哲也 日本工学院北海道専門学校 情報処理科
審査委員長 堂下 貴弘 リコーITソリューションズ株式会社
審査副委員長 滝谷 侑嗣 リコーITソリューションズ株式会社
性能審査団 秋田 真奈美 NECソリューションイノベータ株式会社
運営委員長 北田 義孝 北海道科学大学 電気電子工学科
運 営 副 委 員 長 
事 務 局 長 長崎 健 公立はこだて未来大学 システム情報科学部
実 行 委 員 市村 隼汰 日本工学院北海道専門学校 ITスペシャリスト科
実 行 委 員 伊藤 良平 育英館大学 情報メディア学部
実 行 委 員 奥野 拓 公立はこだて未来大学 システム情報科学部
実 行 委 員 尾崎 州平 北海道情報大学 経営情報学部
実 行 委 員 尾崎 博一 北海道情報大学 経営情報学部
実 行 委 員 葛西 秀浩 株式会社エスイーシー
実 行 委 員 小泉 真也 育英館大学 情報メディア学部
実 行 委 員 古賀 信哉 株式会社アットマークテクノ
実 行 委 員 齋藤 健司 北海道情報大学 情報メディア学部
実 行 委 員 佐々木 伸幸 有限会社サンビットシステム
実 行 委 員 辻本 純平 旭川工業高等専門学校 システム制御情報工学科
実 行 委 員 中村 喜彦 苫小牧工業高等専門学校 創造工学科
実 行 委 員 廣奥 暢 北海道情報大学 情報メディア学部
実 行 委 員 水野 昇幸
実 行 委 員 吉村 斎 苫小牧工業高等専門学校
事 務 局 棚橋 二朗 北海道情報大学 経営情報学部
事 務 局 中川 圭太 育英館大学 情報メディア学部

東北地区実行委員
実行委員長 新井 義和 岩手県立大学
実行副委員長 大関 一陽 ㈱ピーアンドエーテクノロジーズ
技術委員長 秋田 敏宏
技 術 委 員 赤川 徹朗 八戸工業高等専門学校
技 術 委 員 佐々木 雄大 (株)ヘプタゴン
技 術 委 員 武田 敦志 東北学院大学
技 術 委 員 二瓶 貴之 （地独）岩手県工業技術センター
技 術 委 員 平山 貴司 岩手大学理工学部
審査委員長 今井 信太郎 岩手県立大学
審 査 委 員 池田 聡 DANANG NIPPON SEIKI CO., LTD
審 査 委 員 小原 匠人 アイシン・ソフトウェア㈱
審 査 委 員 佐藤 征宏 アルプスアルパイン㈱
運営委員長 加藤 裕靖 岩手県ものづくり自動車産業振興室
運 営 委 員 小澤 健一 （株）ジェーエフピー
運 営 委 員 松原 淳一 アイシン・ソフトウェア（株）
運 営 委 員 柳原 哲史 盛岡市商工労働部ものづくり推進課
監 事 中野 亜希子 滝沢市 経済産業部企業振興課
事 務 局 長 菊池 太介 岩手県ものづくり自動車産業振興室
事 務 局 員 内藤 勝 岩手県ものづくり自動車産業振興室
事 務 局 員 西村 祐紀 岩手県ものづくり自動車産業振興室
事 務 局 員 細越 里枝 岩手県ものづくり自動車産業振興室
事 務 局 員 宮崎 真 岩手県ものづくり自動車産業振興室

東京・北関東地区実行委員
顧 問 鷲崎 弘宜 早稲田大学 理工学術院 教授 

国立情報学研究所 客員教授
実行委員長 宮川 芳之 株式会社ソフトウェアコントロール
実行副委員長 荒井 潤弥 新潟経営大学
技術委員長 椎根 久嗣 TDCソフト株式会社
技術副委員長 小田島 哲也
審査委員長 上保 朝美
審査相談役 阿左美 勝
運営委員長 山崎 奈央子 TDI株式会社
実 行 委 員 新 吉高 日立Astemo株式会社
実 行 委 員 青佐 美紀
実 行 委 員 飯島 雄 株式会社エヌデーデー
実 行 委 員 石見 成行 日本精機株式会社
実 行 委 員 遠藤 尚人 株式会社 NS・コンピュータサービス
実 行 委 員 大石 夕夏 TDI株式会社
実 行 委 員 大川 晃一 日本電子専門学校
実 行 委 員 尾島 寛明 株式会社 両毛システムズ
実 行 委 員 小幡 香苗 メビックス株式会社
実 行 委 員 京増 司
実 行 委 員 河本 典秀
実 行 委 員 小林 和貴
実 行 委 員 佐藤 卓也
実 行 委 員 澤田 真理子 TDI株式会社
実 行 委 員 島田 俊一 イイプラス株式会社
実 行 委 員 末冨 暢
実 行 委 員 鈴木 但義 スズタ技術士事務所
実 行 委 員 須永 毅 株式会社テクノプロ　コンサルティング・パートナーズ社
実 行 委 員 高橋 修司 株式会社図研
実 行 委 員 高橋 寛之 ウーブン・バイ・トヨタ株式会社
実 行 委 員 田苗見 潤 株式会社ソフトウェアコントロール
実 行 委 員 田中 莉加 TDI株式会社
実 行 委 員 永井 孝 ものつくり大学
実 行 委 員 中木 潤一
実 行 委 員 羽角 伸一
実 行 委 員 深澤 慶行 株式会社アイネット
実 行 委 員 古谷 聡
実 行 委 員 星野 恵
実 行 委 員 堀井 雅史 株式会社 NS・コンピュータサービス
実 行 委 員 三井 実 ものつくり大学
実 行 委 員 森田 挙
実 行 委 員 幸 諒真 OMデジタルソリューションズ株式会社
事 務 局 櫻井 隆 株式会社アフレル
事 務 局 眞田 加奈子 株式会社アフレル
事 務 局 平谷 恵里 株式会社アフレル
名誉実行委員 稲邉 優香

南関東地区実行委員
実行委員長 杉浦 英樹 富士フィルムビジネスイノベーション株式会社
技術委員長 小倉 信彦 東京都市大学 メディア情報学部 情報システム学科
技術副委員長 石井 彰弘 富士フィルムビジネスイノベーション株式会社
技 術 委 員 佐々木 智志 湘南工科大学
技 術 委 員 宮田 哲
技 術 委 員 山田 良祐 ＴＤＣソフト株式会社
技 術 委 員 ／ 性
能 審 査 委 員 吉田 侑以 アンリツ株式会社
審査委員長 南川 恭洋 富士フィルムビジネスイノベーション株式会社
審 査 委 員 高橋 千弘 アンリツ株式会社
審 査 委 員 田村 純一 株式会社ニコン
審 査 委 員 森 健太郎 ソニーセミコンダクタソリューションズ株式会社
審査アドバイザー 林 啓弘 アンリツ株式会社
運営委員長 吉留 忠史 神奈川工科大学 情報学部 情報システム学科
運営副委員長 横田 直樹 ＴＤＩプロダクトソリューション株式会社
運営副委員長 吉野 太智 横浜システム工学院専門学校
運 営 委 員 淺井 清美 岩崎学園　情報科学専門学校
運 営 委 員 池谷 浩樹 コマツ
運 営 委 員 小倉 響
運 営 委 員 岸本 悟志
運 営 委 員 北村 成章 コマツ
運 営 委 員 渋谷 尊司
運 営 委 員 髙田 征太郎 アンリツ株式会社
運 営 委 員 高橋 晋 ジスクソフト株式会社
運 営 委 員 田中 裕一
運 営 委 員 谷崎賢太郎
運 営 委 員 塚田 雄一 SOLIZE株式会社
運 営 委 員 中井 亮佑
運 営 委 員 松谷 輝美
運 営 委 員 眞弓 龍太郎
運 営 委 員 元木 誠 関東学院大学
運 営 委 員 吉澤 大

東海地区実行委員
顧 問 高田 広章 名古屋大学大学院情報学研究科
実行委員長 河野 文昭
実行副委員長 丸 雅光
技術委員長 瀧川 正史
審査委員長 酒井 英子 株式会社デンソー
運営委員長 堂浦 陽文 株式会社デンソー
運 営 顧 問 曽根 卓朗 静岡大学
教育委員長 杉浦 友紀 株式会社デンソー
実 行 委 員 青山 幸文 スズキ株式会社
実 行 委 員 石田 賢宏
実 行 委 員 磯田 直也 ヤマハ発動機株式会社

実 行 委 員 榎本 宏 株式会社デンソー
実 行 委 員 清水 宏時 パルステック工業株式会社
実 行 委 員 下位 直弘 株式会社コー・プランニング
実 行 委 員 古谷 寿基
実 行 委 員 水野 勝教 愛知工業大学
実 行 委 員 山郷 成仁 株式会社デンソー

関西・北陸地区実行委員
実行委員長 岩橋 正実 イワハシ工学
技術委員長 野口 貴弘
審査委員長 中森 勝
運営委員長 都甲 隆之
実 行 委 員 五十嵐 貴之
実 行 委 員 入江 弘憲 リコーITソリューションズ株式会社
実 行 委 員 岩本 康宏 パナソニック株式会社
実 行 委 員 大坪恭介 株式会社テクノプロ テクノプロ・デザイン社
実 行 委 員 大坪友貴 青楓館高等学院
実 行 委 員 勝見 哲也 株式会社Communication Technologies Inc.
実 行 委 員 城所 正博 パナソニック株式会社
実 行 委 員 小島 崇 株式会社ジェイテクト
実 行 委 員 佐藤 亨
実 行 委 員 清水 康浩 組込みソフトウェア管理者・技術者育成研究会(SESSAME)
実 行 委 員 白羽 千賀子
審 査 委 員 館 宜伸 愛知工科大学
実 行 委 員 冨田 佳代 株式会社富士通ラーニングメディア
実 行 委 員 中山 彩圭
実 行 委 員 西野 與志子 株式会社富士通ラーニングメディア
実 行 委 員 羽田 珠沙希 株式会社 Value.C
実 行 委 員 平野 敦士
実 行 委 員 山本 修一
実 行 委 員 横田 望
事務局局長 松尾 圭浩 株式会社富士通ラーニングメディア

中四国地区実行委員
実行委員長 香川 直己 福山大学 工学部 電気電子工学科
技術委員長 三輪 昭生
技術副委員長 森重 智年
審査委員長 松原 宏晃 リコーITソリューションズ株式会社
運営委員長 渡辺 博文 ヒロコン株式会社
運営副委員長 松原 美奈子 株式会社BTM
実 行 委 員 川口 善之 株式会社ジェイテック
実 行 委 員 重松 史哉
実 行 委 員 平井 敦士
実 行 委 員 平井 美幸
実 行 委 員 若松 大雅
事 務 局 脇坂 和也 福山大学 工学部 電気電子工学科

九州北地区実行委員
顧 問 牛島 和夫 九州大学名誉教授
顧 問 福田 晃 特定非営利活動法人QUEST 会長 

九州大学名誉教授／九州大学特任教授
技術委員長 甘田 哲久 特定非営利活動法人QUEST
技 術 委 員 野下 正伍
技 術 委 員 山下 昭仁 株式会社コア 九州カンパニー
審査委員長 安武 芳紘 九州産業大学 理工学部 情報科学科
審 査 委 員 久住 憲嗣 芝浦工業大学
審 査 委 員 廣重 法道 福岡大学 工学部 電子情報工学科
性能審査団 下島 真 長崎総合科学大学
運営委員長 澤田 直 九州産業大学 理工学部 情報科学科
実 行 委 員 今村 彰則 学校法人コア学園 唐津ビジネスカレッジ
実 行 委 員 松田 昭信 西日本工業大学
事 務 局 芦原 秀一 特定非営利活動法人QUEST
事 務 局 小寺 千登勢 特定非営利活動法人QUEST
事 務 局 馬場 伸一 特定非営利活動法人QUEST

九州南地区実行委員
実行副委員長 宮内 亮一 東京理科大学 工学部 電気工学科
審査委員長 片山 徹郎 宮崎大学 工学教育研究部
運営委員長 芝 浩二郎 鹿児島工業高等専門学校 情報工学科 名誉教授
運 営 委 員 坂元 忠重 株式会社システムファクトリーかごしま
運 営 委 員 玉利 陽三 鹿児島工業高等専門学校 情報工学科 教授
運 営 委 員 向原 健太 株式会社ソフト流通センター
実 行 委 員 佐藤 拓弥 株式会社スカイコム
実 行 委 員 熊澤 典良 鹿児島大学 理工学研究科 准教授
実 行 委 員 下園 幸一 鹿児島大学 学術情報基盤センター
実 行 委 員 吉本 幸芳 株式会社ARP

沖縄地区実行委員
実行委員長 大城 周児 ユーマーク株式会社
技術委員長 五藤 三樹 沖縄職業能力開発大学校 電子情報技術科
技 術 委 員 金城 大志
技 術 委 員 中野 亜求了 沖縄職業能力開発大学校 生産電子情報システム技術科
審査委員長 金城 秀樹 沖縄大学 経法商学部 経法商学科
審 査 委 員 名嘉村 盛和 琉球大学 工学部
運営委員長 大城 尚紀 琉球大学 工学部 エネルギー環境工学コース
運 営 委 員 板良敷 朝計 一般財団法人 沖縄ITイノベーション戦略センター
運 営 委 員 玉城 侃智 ユーマーク株式会社
運 営 委 員 森田 哲次
事 務 局 長堂 真奈美 株式会社国際システム
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ETロボコンに参加する理由は？
2025年度ETロボコン参加者アンケート結果より

エンジニア一人ひとりの

質の向上

学校では学べないことを

学ばせたい

教育機関

■1年目
■2～3年目
■11年以上

■6～10年目
■4～5年目

■自身（チームメンバー含む）の
　技術力向上（自己啓発含む）
■その他
■企業等イメージアップ

■組織での参加に向けた
　事前調査
■技術交流、人的交流
■技術研究・調査等

■プロジェクト演習, 
　ソフトウェア開発演習 
■ソフトウェア開発演習
■情報・知識収集
■卒業研究

■社会人や他校との交流
■社会人基礎力向上
■部活動
■システム制御演習
■その他

企業

参加形態についてあなたが該当するところを選択してください。

ETロボコンへの参加目的として該当するところを

選択してください（複数選択可）。
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3%

8%

8%

8%

8%

7%

■授業の一環
　（単位取得も含む）
■部活・サークル活動
■研究室での参加

■研究の一環（卒論など）
■有志による活動
　（学校とは関係ない）
■その他

ETロボコンに参加した企業の人材育成や技術教育への取り組みを

ご紹介しています。「なぜETロボコンに参加したのか」「どのような目

的で参加したのか」「参加によってどのような効果があったのか」な

ど、実際に参加した企業・教育機関の声をご紹介しています。技術教

育・人財育成・社員教育・技術交流など、さまざまな活用事例をぜひ

ご覧ください。

参加者の声

ETロボコン活用事例

【2025年度参加チームの活動を紹介】

～こちらの5社の活動を紹介しています～

コマツ

株式会社システナ

エクシオ・デジタルソリューションズ株式会社

株式会社CIC

株式会社エクスモーション


