鳥取ローバーチャレンジ2026設計計画書　（様式）

【注意事項】
・この設計計画書の記入にあたっては「鳥取ローバーチャレンジ2026大会要綱」を参考にしてください。
・この書類の内容により、大会の参加可否を行う場合があります。
・提出時には青字の補足説明部分を削除してください。
・フォント/文字サイズの統一、図表の余白など一般的な書類作成のレイアウト・構成・言葉遣いで作成してください。
・ファイル形式はPDFで提出してください（最大12ページ、100 MB以下）
・動画を挿入する場合はYouTubeまたはGoogleドライブのURLを記載してください。動画ファイルを直接埋め込まないこと。また、共有権限や公開範囲の設定には注意してください。
・大会当日までに計画書から大きく変更がある場合は運営に必ず報告・相談してください。
	所属（学校名等）
	

	団体名
	

	チーム名
	

	代表者名
	

	計画書の公開可否
	可能・不可　※不要な選択肢は消してください

	過去の参加経験
	あり・なし　※不要な選択肢は消してください



1．参加希望部門（該当するものに印）
・参加を希望する部門およびミッションについては☑を入れ、不参加の場合は☑を外してください。
・希望する優先順位を並び変えてください。第1希望が1、第2希望は2、第3希望は3です。
・決勝は各予選の上位チームのみ参加可能です。決勝に残った場合に参加を希望する場合は☑を入れ、予選の結果がよくても決勝の参加をあらかじめ辞退するチームは空白のままにしてください。
表1.1 参加部門
部門	ミッション	参加希望	希望順位	予定される自律レベル
エントリー	自律走行	☑	例）1	自律レベル3
	科学探査	☑	例）2	自律レベルX
	無人建設	☑	例）3	自律レベルX
	決勝	☑	-	自律レベルX
エキスパート	-	☑	-	自律走行：自律レベル3	科学探査：自律レベルX	無人建設：自律レベルX

※自律レベルについて
・上記のミッションでは制御方式（自律レベル）をあらかじめ下記から自由に選択可能です。
・大会当日の競技開始前までに方式は変更可能です。現時点での想定を記載してください。
・選択した自律レベルが高いほど最終的な得点が高くなる方向に調整予定です。
・自律レベルの制限は、自律走行ミッションのみ「自律レベル3」、そのほかは「自律レベル0以上」です。
自律レベル	想定される自律制御の程度
自律レベル3	完全自律制御、アップリンクなし
自律レベル2	自律制御、アップリンクはコマンド操作のみ
自律レベル1	自律制御・遠隔操縦の組み合わせ（モードの切り替えなど）
自律レベル0	全ての動作を遠隔操縦で行う


2．使用機器
・記載スペースや項目が不足する場合は必要に応じて追記してください。
・本項目は安全に対する観点で確認します。
表2.1 搭載機器
-	使用	項目	用途
搭載機器	☑	GNSS測位	例）位置情報の取得
	☑	光学カメラ	例）移動中の周囲の状況把握やタスク、サブタスクの画像取得で使用
	-	分離/投てき機構	例）搭載するが使用しない
	☑	測距計（レーザー、LiDAR等）	例）周囲の地形情報の取得、測距用
	☑	作業アーム等	例）着陸機の整備やサンプルリターンで使用
	☑	科学分析機器：（機器名）	例）サブタスク〇〇の科学分析で使用


表2.2 無線機器
-	項目	内容	備考
通信機器	製品名/型番		複数搭載する場合は全て区別できるように記載してください。
	通信規格		アマチュア無線、Bluetooth、ZigBee、TWE-Lite、LoRa、Wi-Fi などの通信規格を記載してください。
	使用周波数帯		使用する周波数の範囲を記載してください。
	使用可能チャネル		当該機器で使用可能なチャネルを列挙してください(1 ch〜 12 chなど)。	他チームとの混信の恐れがある場合、使用可能なチャネルを元に割り当ての調整をする場合があります。
	1チャネルあたりの占有帯域		
	出力		最大送信出力を記載してください。
	従事者免許証の有無	あり・なし	アマチュア無線など無線局の操作を行うために資格が必要な場合は確認をしてください。
	免許状の有無	あり・なし	アマチュア無線など無線設備の免許交付/登録が必要な場合は確認をしてください。
	識別信号送信方法		アマチュア無線(ATV)など識別信号の送信が必要な機器を使用する場合は送信方法を記載してください。
	その他		日本の電波法に抵触しないこと。


表2.3 電気設計
カテゴリ	項目	内容
搭載電源	製品名（型番）	
	種類	例）リチウムポリマーバッテリー
	電圧	XX V
	容量	XX mAh
	保護回路の有無	あり・なし　※不要な選択肢は消してください
機体電気設計	電源系統	例）12V1系統、5V1系統、3.3V2系統
	動作時最大電圧	XX V
	動作時最大電流	XX A


3．機体諸元
・収納時寸法や機体総重量はレギュレーションに規定寸法以下である必要があります。
・展開時寸法は、機体が競技を行う状態での寸法を記載してください（展開機構がない場合は不要）。
・ミッションごとに部品の換装が生じる場合または複数機体用いる場合は、種類に応じて複数記載して下さい。
表3.1 機体諸元
項目	（記入）自チームの諸元	レギュレーション
収納時寸法	横幅：XX mm	奥行：XX mm	高さ：XX mm	各辺1,200 mm以下
展開時寸法	横幅：XX mm	奥行：XX mm	高さ：XX mm	-
機体総重量	XX g	70,000 g以下


4．外観図
既存機体の写真、設計図、CADの CG、手書きイラストなど。形状がわかるもの。複数でもよい。それぞれの図には大きさがわかるようにスケールを入れること。画像内にハイライトや矢印による説明など一目で見てわかる工夫を施すことを推奨する。
（ここに記載）

5．目的・目標
広報のために以下記載の項目の内容をチーム情報として引用する場合があります。
5.1 開発および参加目的
開発を行っている機体で最終的に何をしたいか、開発を通じて何を獲得したいか簡潔に記述してください。
例1）月の資源や科学情報を取得するための総合的な探査ローバーを開発し、無人探査機の技術力を高めることを目的とする。
例2）URC等の国際ローバー大会に参加・高評価を残すことを目的に、惑星探査ローバーの開発力・技術力向上を目指す
例3）〇〇の技術要素を月探査ローバーの××に応用して、無人建設を発展させたい。
（ここに記載）

5.2 本大会の目標
競技全体または各ミッションやタスクに対して、どこまで達成したいかを定量的な観点で記載してください。あるいは大会参加に向けた意気込みを記載してください。
例1）科学探査ミッションにおいて、科学分析タスクを時間内に完遂する。
例2）50%以上のタスクを完遂した上でエキスパート部門で優勝する。
（ここに記載）

6．機体の特徴・アピールポイント
広報のために以下記載の項目の内容をチーム情報として引用する場合があります。
独創的な点や、工夫した点など、アピールしたい特徴を具体的かつ説明してください。特に以下の技術評価ポイントに応じた対応はどのようにしているか記述をしてください。
①競技ミッションへの対応や砂上での走行性等、設計が妥当であるか
②安全に配慮した設計であるか（フィールド保護の対策）
③アイデアの独創性や競技内容に対するチャレンジ性が見られるか
④設計・製作・動作試験について、大会までに無理なく完成できるスケジュールであるか

（例）
・○○を用いて軽量化することで走行性を向上
・GNSS と加速度・各速度計を用いた複合航法による精密な誘導を実施
・前方カメラによる画像認識で障害物回避
・小型軽量な構造
・〇〇ミッションに特化した▲▲の機能
・洗練されたデザイン

（ここに記載）

7．ミッション計画
当日の各ミッションの実施計画を説明してください。フォーマットは自由です。大会当日までに変更は可能で、実際競技中に臨機応変に判断して実施すると思いますが、ここでは現時点での想定計画を記載してください。競技スケジュールや組み合わせのための参考情報とします。　

7.1 自律走行ミッション
（ここに記載）
例）実施するタスクとその順番
タスク1　「〇〇」
サブタスク1.1
サブタスク1.2
サブタスク1.4
↓
タスク3　「〇〇」
サブタスク3.1
サブタスク3.2
サブタスク3.3
↓
最終ゴール

7.2 科学探査ミッション
（ここに記載）

7.3 無人建設ミッション
（ここに記載）

8．開発計画
設計・製作・動作試験について、開発体制と実施手順を説明し、大会までに無理なく完成できるスケジュールであることを示すこと。資料公開を想定しているため、個人名の記載は避けてください。
（ここに記載）


