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本資料の目的

 本資料は、ETロボコン2011大会モデル審査基準の理解
向上を目的に作成された補足資料です

 審査基準の各項目ごとに、審査基準を満たしており、
サンプルとして適切と思われるモデルを選び、審査基
準に該当する部分について解説を行っています
 モデルは、2010年チャンピオンシップ大会のモデルを使って

います

 なお、本資料で紹介しているモデルは、審査基準を満
たしている一例として取り上げており、このように記
述することを強制するものではありませんので、ご注
意ください
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図の見やすさ・図の補足 （１）

 レイアウト・要素数
は適切か

 色分け・仕切り等に
よる可読性の向上

 印刷された段階で適
切な大きさになって
いる

 過度に書き込まれて
いない

3 芝浦雑伎団 (2010)

縦２横３のグリッド配置、各グリッドに話題１つ
（この図は、説明のためグリッドを重ね表示してある）

全体構造と走行戦略で
枠をつけて上下に２分割

ポイントにまとめ、
説明をコンパクトに

「ノート」の活用で
記法の範囲内で説明を収める
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図の見やすさ・図の補足 （２）

 コンセプトシート

 モデル全体の説明

 設計上の訴求ポイント

 追加課題への取り組み

4 芝浦雑伎団 (2010)
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機能モデル

 すべての機能が網羅されている

 利用者から見て意味・価値のあるものを機能とみなしている

 機能が多くなる場合は、グルーピングや階層化が実施されている

 モデルの提出枚数に制限があるため、要素の詳細内容の記述は必要ない
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田町レーシング (2010)
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構造モデル

6 田町レーシング (2010)

 すべての要素および要素間の関係が網羅されている

 要素および要素間の関係が妥当である

 要素の「凝集度の高さ」、要素間の「結合度の低さ」

 要素が多くなる場合には、グルーピングや階層化が実施されている

全体構造の
パッケージ図

基本構造の
構成パターンの提示

各パッケージの
内部構造

内部が複雑な
パッケージの詳
細な構造の提示



ETロボコン2011資料・ETロボコン実行委員会

振舞いモデル （１）

77

青大ロボコン研MAX2010 (2010)

 要素群の振る舞い
 システム全体の振る舞いが記述されている

 振る舞いが動作要件を満足している

全体の動作を示す
状態遷移図特定の部分の

動作を示す
状態遷移図
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振舞いモデル （２）

 要素間の相互作用
 特定の機能に対する要素間の相互作用

 対象となる機能の実現可能性が判断できる

のんびびりQ (2010)
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振舞いモデル （３）

 要素内部の振る舞い
 要素内部の振る舞いが記述されている

 振舞い（状態、イベント、アクションの捉
え方）が妥当である
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サヌック (2010)田町レーシング (2010)



ETロボコン2011資料・ETロボコン実行委員会

トレーサビリティ （１）

 機能、構造、振舞いの３観点のモデル図がある

 相関がある観点の間で双方で要素のつながりがある

 要求モデルを記述した場合は、要求モデルも含めてトレー
サビリティを評価する
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のんびびりQ (2010)

機能モデル

振舞いモデル

構造モデル
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トレーサビリティ （２）

 走行方法と要素技術に関連性がある

 要素技術の成果が、設計モデルに紐づ
けられている
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青大ロボコン研MAX2010 (2010)
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性能モデル （１）

 要素技術

 デバイス要素技術

 基本走行技術

 自律性

 走行戦略

 走行戦略性能

 戦略技術の多様性/冗長
性/リカバリー性
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HELIOS (2010)

軌跡追従走行の
走行戦略

軌跡追従走行の
走行技術

超音波センサの
検証データ提示

超音波センサの
検証結果の活用
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性能モデル （2）

 要素技術

 高い走行性能に必要かつ有効な要素技術が網羅されており、それぞれに妥当性がある
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HELIOS (2010)
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性能モデル （3）

 走行戦略

 コース戦略が万遍なく検討されている

 どの難所を攻略するためにどんな情報が必要かが明示されており、必要な情報を取得
してコース攻略に活用している
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サヌック (2010)
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並行性（追加課題）

 設計指針

 並行性に対する要求と理由

 要求を実現するために採用した
方法

 設計内容

 構造面

 実行単位を定義している

 振る舞い面

 実行単位間の相互作用

 実行単位内部の振る舞い

15 のんびびりQ (2010)

要求と理由
採用した方法

構造の提示
ex. クラスの所属

タスクを提示

振舞いの提示
実行単位間の相互作用

振舞いの提示
実行単位内の振舞い
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要求モデル（追加課題） （１）

1. 機能モデルを導出するに至った経緯

2. 非機能的な要求の記述
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青大ロボコン研MAX2010 (2010)

非機能要求

要求の獲得・発見

機能要求



ETロボコン2011資料・ETロボコン実行委員会

要求モデル（追加課題） （２）

1. 機能モデルを導出するに至った経緯

2. 非機能的な要求の記述
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のんびびりQ (2010)

要求の獲得・
発見・創出

要求の分析

非機能要求と
品質の対応

機能要求と
資産の対応
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開発支援（追加課題）（1）

 開発効率や品質の向上など、
開発環境によって対策する課
題・目的を明示している

 支援手段を提示し、課題との
対応づけができている

 課題に対する効果が客観的に
提示できている

 開発支援は、開発「環境」やツール
とは限らない
変換ルールによる手動実装、プロ
ジェクター投影による情報共有など、
支援手法であっても、課題、支援手
段、対応付け、効果測定が提示され
れば開発支援として評価しうる
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サヌック (2010)
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開発支援（追加課題）（2）

 計測ログと動画を組み合わせて記録できるシステムが効果を上げている
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青大ロボコン研MAX2010 (2010)
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開発支援（追加課題）（3）

 シンプルに表現されたモータ・走行体のモデルで実機の動作を表現できている

 何といっても強力なシミュレーション環境は開発効率の向上に貢献している
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Ｍａｓｈｉ－Ｍａｓｈｉ(2010)


