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MIRSの概要



学内 から 学外 へ

MG 4 →    MG 5
■ MIRSの概要



■ 桃沢野外活動センター



沼津高専

桃沢野外活動センター

Google map

■ 活動場所



■ 桃沢野外活動センター

1日の最大受付組数 80 組

● テントサイト・コテージ

● 野外炊事場

● 多目的広場・研修室・体育館

初心者が気軽に

宿泊や活動ができる





提案した ロボット



■ 提案したロボット

炊事場から灰捨て場まで灰を運ぶ

初心者にキャンプのいろはを教える

灰捨て

キャンプコンシェルジュ



キャンプ場スタッフの巡回を代替

四つ葉のクローバーを作る

巡回

しあわせ

■ 提案したロボット



キャンプ場スタッフと話してみて



■ キャンプ場スタッフと話してみて

受付

外国人対応や受付業務を行う

薪運び

スタッフの代わりに薪を運ぶ

テント設営

テントの組み立てを補助する



ロボット案



■ ロボット案

提案されたロボット

■ 薪運び

■ テント設営

■ 受付

■ 灰捨て

■ キャンプ案内

■ 巡回

■ 四つ葉のクローバー

提案したロボット

PICK UP !!



受付の現状



受付の待ち時間

■ 受付の現状

キャンプ場職員へのアンケート

15最大待ち組数 組

5 - 10対応時間 分

2受付窓口数 つ

55 分



55分の空白



■ キャンプ場の評価ダウン

■ スタッフの業務を圧迫

55分の空白



受付ロボットを作ろう!!







タブレット

いや、

で良くない？



ロボットはいりません。



作成したロボットの外観



■ 作成したロボットの外観

SIZE

WEIGHT

COST

247.6 × 178.5 × 6.1

460

98,800

mm

g

円

某Pad



おふざけはこの辺にして、



MIRSのねらい



■ MIRSのねらい



ロボットを作る必要がある

■ MIRSのねらい



キャンプ場の特徴



受付の待ち時間

■ 受付の現状

キャンプ場職員へのアンケート

15最大待ち組数 組

5 - 10対応時間 分

2受付窓口数 つ

55 分



■ 利用客の割合

%

外国人

ソロ

団体

家族連れ60
キャンプ場職員へのアンケート



製作すべきロボット



大人 にしかアプローチしていない

受付ロボット

大人 だけでなく、子供 にもアプローチする

? ? ロボット

■ 製作すべきロボット



ボードゲームロボットも作ろう!!







ボードゲームって

タブレットで、できるよね



ロボットである必要性とは？



YOUは何しにキャンプ場へ



■ キャンプ場へ行く理由

■ 自然を感じるため

■ 不便を楽しむ

本当の自然

を求めていない

非日常体験 を求めている



ロボットである理由



外界から遮断、孤立 周囲の人を巻き込む

■ 物理ロボットである理由



■ 物理ロボットである理由

周囲の人々や家族を巻き込んだ

非日常体験 を生み出す



コンセプト



待ち時間 の エンターテインメント化

受付業務 の 効率化

■ 必要な機能



受付の流れ



受付

子供の面倒

保護者

暇!!子供

■ 現在の受付の流れ

スタッフ

窓口数 : 2

必要事項の説明

支払い

鍵の受け渡し



BRIDGEを導入すれば



スタッフ

受付

保護者

ボードゲーム

子供

■ BRIDGEを導入すれば

窓口数 : 3

必要事項の説明

支払い

鍵の受け渡し



ボードゲームロボットをつくろう



ボードゲームの選定



■ ボードゲームの選定

僕達 ■ 作るのが簡単

子供 ■ ルールが簡単



僕達 ■ 作るのが簡単

子供 ■ ルールが簡単

■ ボードゲームの選定

五目並べ



五目並べをするために必要な技術



■ コマを 掴む

■ コマを好きな位置に 置く

■ゲーム終了後の 片づけ

 白コマと黒コマの 分別

■ 五目AI

■ 必要な技術



コマを掴む技術



コマを掴む技術



■ コマを掴む技術

製造コストが 高い

■ ロボットハンド



■ 電磁石によるピック&プレース

■ 構造がシンプル

■ 電流のON/OFFのみ



■ コマを掴む技術

■ 電磁石

電源 ON 電源 OFF

製造コストが 低い

製造コストが 高い

■ ロボットハンド



コマを好きな位置に置く技術



製造コストが 高い

■ 逆運動学を解く

■ 設計が面倒くさい

■ ロボットアーム



■ X-Y-Z ガントリーシステム

Z

X

■ 機構がシンプル

■ 剛性が高い

製造コストが 低い



■ 駒を好きな位置に置く

製造コストが 低い

■ X-Y-Zガントリー

製造コストが 高い

■ ロボットアーム



片付け :

コマを1枚ずつ送り出す機構



■ 回転円板式送り出し機構



片付け :

コマを黒と白に分別する機構



■ スリット選別方式



■ 駒分別機構



五目並べAI : AlphaGomoku



■ AlphaGomoku

駒判定

次の一手を考える



■ 次の一手を考える
詳細技術項目 L1 L2 L3 L4 L5 L6

ミニマックス法 × × × × ○ ○

アルファ・ベータ枝刈り × × × × ○ ○

静止探索 × × × × × ◎

ルート並列化 × × × × × ◎

1手読みシミュレーション ◎ ◎ ◎ ◎ × ×

ネイティブ実行 × × × × × ◎

ムーブ・オーダリング × ○ ○ ○ × ○

探索幅の縮小 ○ × × × × ×

探索半径の制限 ○ ○ ○ ○ ○ ○

オープニングブック  (定石 ) × × × × × ○

連続パターン評価 ○ ○ ○ ○ ○ ○

評価バイアス：攻撃型 ◎ × × ◎ × ◎

評価バイアス：守備型 × × × × ◎ ×

位置ヒューリスティック × × × ○ × ×

最善手選択 × × × × ○ ○

重み付きランダム選択 ◎ ◎ ◎ ◎ × ×

勝利抑制ロジック ◎ ◎ × × × ×

確率的失手 ◎ × ◎ ○ × ×

ソフトマックス選択 ◎ × × ◎ × ×

脅威検知 × ◎ ◎ ◎ × ×

探索・推論エンジンの構造

探索効率化・ヒューリスティック

局面評価ロジック

意思決定・人間味



完成したロボット



■ BRIDGEの概要

■ 受付システム

■ ボードゲームシステム



■受付システム

■チェックボックス



■ ボードゲームシステム

■ X-Y-Zガントリーユニット

■ 電磁石によるピック＆プレース



■ 送り出しユニット

■ スリット選別

■ ボードゲームシステム



BRIDGEの目的



受付保護者

ボードゲーム

子供■ 待ち時間の

■ エンターテインメント化

■ 受付業務の効率化

■ BRIDGEの目的



待ち時間 を 楽しい時間 に変える
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