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タイプから装備された超音波センサを用いるロボットも

あった．プログラムに関しては，スタート時のタッチセ

ンサのオン／オフを検知して動作するサブプログラム

を選択するものが多かったが，これは，切り替え時間の

短縮に有効である．また，中には，4つのミッションを 

1回の走行で遂行するようにしたものも見られたが，そ

の実現にはロボットの走行距離や方向転回角度の制御に

かなりの精度が要求され，高度なプログラムといえる．

　テクニカル・プレゼンテーションの審査項目・基準

は，表 -1に示す通りである．各項目につき，Excellent，

Good，Fair，Needs Improvementの 4段階で評価する．

各審査項目における 4つの評価段階の基準が定められて

おり，たとえば，表 -1の “Locomotion and Navigation”

の「走行距離の正確さ」については，Excellent：規定距離

を効率よく走行，Good：多くの場合に規定距離を走行，

Fair：時々規定距離を走行，Needs Improvement：規定

距離を繰り返し走行することは困難，となっている．す

なわち，審査員はマトリクスシートをチェックすること

になる．プレゼンテーションで評価するに十分な説明が

得られなかった場合には，それを引き出すための質問が

行われた．質問文のサンプルはあらかじめ審査員に示さ

れており，たとえば，次のようなものである：

・	最も困難なミッションはどれであり，それをどのよう
に解決したか？

・	あなた方のチームで最もユニークと考えている部分は
どこか？

・	どのようなセンサを用いているか？
・ コーチはどのような手助けをしてくれたか？

　プレゼンテーションで優れていると判断された複数の

チームについて，翌日のロボット競技の内容を確認する

ことにより，実際に説明の通りに動作するかがチェックさ

れた．このとき，できる限り，他のグループに属するチー

ムのロボット競技も確認された．最終評価は，上記審査

図 -7　テクニカル・プレゼンテーションの模様

評価項目 評価基準の観点

Innovative Design
・ 構造設計の創造性やユニークさ，マニピュレータやセンサが予想もつかない形で使われている
か，複合的なミッションの攻略における創造性／ユニークさ，思いもよらないようなプログラ
ムの作り

Strategy, Process, Problem Solving
・初期概念から設計，テスト，および改良を通したプロセスの理解
・得点を最大化するためのミッションの攻略戦略

Locomotion and Navigation

・走行距離の正確さ
・正確な位置決めと最適な速度制御
・方向転回の正確さ
・2地点間移動の正確さ
・可変要因（電源消耗，障害物）への許容度，位置認識のための多種のセンサの利用

Programming

・構成の論理性
・効率性
・複雑な処理でも常に動作するか
・センサを有効活用しているか
・変数，ループ，サブルーチン，条件判断が効果的に使われているか
・ミッションとそれに対応するプログラムの説明

Children Did the Work
・ 構造とプログラムに関する知識は子供たちが設計と科学技術に関して理解していることを表し
ているか

・製作とプログラミングはチーム・メンバにより行われたか

Structural

・組立の容易さ
・本体の安定性と堅牢さ
・アタッチメントのモジュール性，着脱の容易さ，機能・能力の有効性
・チームによる設計，設計のユニークさと創造性

Overall Design
・システムのエレガントさと完全性
・各コンポーネントの動作の良好性
・全コンポーネントの協調性

表 -1　テクニカル・プレゼンテーションの審査項目・基準


