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1 はじめに 

本書は、ET ロボコン 2023 で使用する難所の外形や組み立て方法を示すものです。寸法はミリメートル単位で

示しますが、実物では数ミリ程度の誤差が生じる場合があります。 
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2 材料 

難所の材料を表 2-1 に示します。 
表 2-1 材料一覧 

No. 名称 材料 

1.  
ブロック 

 木製円柱ブロック（No.015 積木 円柱 60mm  木のおもちゃ 組木 
OSK オガワ精機） 重量 125g±10g 程度 ×3 個（赤×１個、青×2 個） 

2.  

IoT 列車 

 プラレール（＊）の以下の部品を使用する。 
 
新幹線先頭車など、任意の動力車 1 両 
 （単２乾電池台車の場合は、市販の単３乾電池アダプタが必要です） 
KF-03 動物運搬車 1 両 
R-21 ２倍曲線レール ４本 
R-07 ２倍直線レール ２本 
ノバルス 乾電池型 IoT 《MaBeee》 単 3 電池形状：MB-3003WB1 
単 4 形アルカリ乾電池 1 本 
Seeed Studio XIAO nRF52840 Sense（慣性計測ユニット（IMU）） 1 枚 
LIGHTINGALE LTG0002（またはBTJ-1865026-LIT等そのOEM品） 

1 本 
USB Type-C to Type-C 充電ケーブル（30cm 程度） 1 本 
 
＊プラレールは株式会社タカラトミーの登録商標です。 
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3.  

ミニフィグ 
 

 ミニフィグ台（配置エリアB） 
ホイールφ56 型番：725815 × １ 
4M十字軸 型番：3705-026 × １ 
コネクターペグ 型番：3749-005 × １ 
テクニック フレーム 5x7 型番：64179-026 × １ 
テクニック リフトアーム 5M 型番：32316 × １ 
ブロック 2 x 4（※） 型番：3001 × １ 
コネクターペグ - 滑り止め 型番：2780-026 × 3 
テクニック ブッシュ 型番：3713-194 × １ 

 ミニフィグ台（配置エリアA） 
ホイールφ56 型番：725815 × １ 
4M十字軸 型番：3705-026 × １ 
コネクターペグ 型番：3749-005 × １ 
テクニック フレーム 5x7 型番：64179-026 × １ 
テクニック リフトアーム 5M 型番：32316 × １ 
ブロック 2 x 4（※） 型番：3001 × １ 
コネクターペグ - 滑り止め 型番：2780-026 × 2 
テクニック ブッシュ 型番：3713-194 × １ 
 
※ブロックの色は、大会当日に決定 
 

 SPIKE プライムセット（Kate） 
ヘアー（ロングポニーテール：[ダークブラウン]） 型番：62696-308 
ヘッド（ピンクのリップの笑顔） 型番：3626cpb0633-024 
トルソー （唐草模様とブライトライ トブルーのパーカー）  型番：

973pb2680c01 
レッグ（ブライトライトオレンジ） 型番：970c00-191 

 SPIKE プライムセット（Kyle） 
ヘアー（スパイク：[ブラック]） 型番：98385-026 
ヘッド（黒い眉毛のスマイル） 型番：3626cpb2308-024 
トルソー（ライムの横縞シャツとパーカー： [ダークアズール ]）  型番：

973pb2346c01-321 
レッグ（ブラック） 型番：970c00-026 
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4.  

カメラシステム 

 Web カメラ： ロジクール HD WEBCAM C615 又は ロジクール HD 
WEBCAM C615N 

 三脚：高さ 550mm（雲台が接地面から平行な状態で接地面から雲台まで

の高さ）としたときに、脚部 3 点が 300mm 四方に収まる。 
 条件を満たす製品例：Zakitane zt22、HAKUBA 4段三脚 W-312BK 
 

5.  

競技システム 

 ロボコンスナップ または、IoT列車で使用する外部連携システム 
 
詳細については、「ET ソフトウェアデザインロボットコンテスト 2023 競技

システムAPI仕様書」参照。 
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3 ブロック 

木製の円柱型ブロックに 2 色に印刷したシールを貼ります。2 色の色は CMYK 指定で以下の通りです。 
 
 赤：C=0,M=90,Y=85,K=0 
 青：C=85,M=50,Y=0,K=0 
 
木製のため、重量にバラつきがあります。（±10g 程度） 

6
0
m

m
6
0
m

m

60mm
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4 IoT 列車 

材料で記載したレールを組み立てコース上（下図：Ｌコース）に、２倍直線レール（①）の外側が、緑色に沿い、２倍

曲線レール（②）の頂点がコース上にある、補助線に合わせて設置する。 
レール上のプラレールの電池には、単４乾電池（アルカリ）を入れた、MaBeee を使用する。 
 

レール 

 

 

 
プラレール 

 

 

MaBeee に単 4 形アルカリ電池を入れて、動力車の

台車にセットします。 

 

動力車の台車のスイッチを ON にすると MaBeee の

内蔵 LED が光ります（赤丸箇所付近）。ただし、走り

ません。 

 

単 2 台車を使用する場合は、市販のアダプタを装着

して下さい。 
 

②  

①  
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動物運搬車の中央付近に輪ゴムをかけ、

LIGHTINGALE（写真は OEM 品）をセットします。 
付属の動物フィギュアをスペーサーがわりに詰めま

す。それぞれ両面テープで緩やかに固定すると良い

です。 

 

XIAO は車体屋根部の任意の場所（動力車の後輪

位置付近）へ、両面テープで貼ります。 

 

電池と XIAO を USB type-C ケーブルで接続し、左

図のイメージのように緩くループさせるなど、連結部に

負荷がかからないように装着します。 
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5 ミニフィグ 

以下のミニフィグを、ミニフィグ台に設置した状態でコース上の、配置エリア A・B に配置します。 
なお、配置するミニフィグ及びミニフィグのポーズは、大会当日に決定します。 

  
  

 
 

ミニフィグ台 
No 材料 組み立て手順 
1. テクニック リフトアーム 5M × １ 

  

コネクターペグ - 滑り止め × ２  

 

ペグを両端に差し込む 

 
 

2. テクニック フレーム 5x7 × １ 
 
 

「１」で組み立てたのパーツを、「テクニック フレーム」赤矢印

方向から３つ目の穴に差し込む 
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3. ブロック 2 x 4  × １ （※） 

 
 
 
 
 
 
4M 十字軸 × １ 
 
 
 
 
 

「ブロック」の中心に、「4M 十字軸」を差し込む 
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4. ホイールφ56 × １ 
 

 

「3」で組み立てたパーツを「ホイール」の中心に差し込む 
 

 

 

 

5. コネクターペグ - 滑り止め × １ 

 
 
本部品は、配置エリア B 側のミニフィグ

台のみ使用 

「1」で組み立てたパーツに、「コネクターペグ」の中心に差し

込む。赤矢印方向から、２つ目の穴に差し込む 
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6.  

 

「4」で組み立てたパーツを、「1.」 または、「5」のパーツの中

心に差し込む 
 
 

    
 

 

飛び出た十字軸に、「テクニック ブッシュ」を差し込む 
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組み立てたミニフィグ台上のブロックの中心に、ミニフィグを設置する。 
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6 カメラシステム 

無線通信デバイスと USB ケーブルで接続することにより、Web カメラの映像を取得できるシステムです。  
競技者は、無線通信デバイスを USB ケーブルで接続することにより Web カメラから映像を取得できます。  
無線通信デバイスは、競技者が用意します。 
Web カメラの雲台はコース上から、およそ 550mm 上空に離れた場位置に設置します。また、三脚はカメラ設

置エリア内に収まるように設置します。 
三脚は走行体がぶつかっても動かないようにオモリ等で固定することがあります。 USB ケーブルは、USB 延長

ケーブルを使用することがあります。 
 

 
  

無線通信 
デバイス 

Web カメラ 
USB ケーブル 
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7 競技システム 

競技システムは、以下で構成される。 
競技者は、Raspberry Pi 上で動作する競技システムが提供するインタフェースを通して、競技を行うための必要

な機能を提供する（IoT 列車については、PWM の設定・バッテリー電圧・３軸加速度・３軸角速度の情報取得、

ロボコンスナップでは、撮影したミニフィグの画像送信機能）。なお、競技システムは、バイナリイメージで提供さ

れ、機能などの詳細については、「ET ソフトウェアデザインロボットコンテスト 2023 競技システム API 仕様書」

を参照。 
 
 

競技システム 
 
 
 
 

IoT 列車 

計測システム 

撮影した画像を表示 
 

競技者 PC 
ユーザーシステム 

WebAPI 
IMU 情報 
制御情報 

 

IMU  
MaBeee 

LAN 

Bluetooth 
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8 改訂履歴 

版数 日付 執筆者 内容 

1.0.0 2023/5/22 本部）森田 
東京）椎根 

 初版 

     
     
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