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はじめに

第13回ROBO-ONE大会は私にとっ
ては特別な大会でした。
初優勝を遂げた第10回大会は、まだ2

度目の出場であったこともあり、右も左も
わからないうちにまさに無我夢中でつかん
だ優勝でした。
その後、第11回、12回と続けて3位

入賞を果たしたものの、チャンピオンベル
トは海を渡ってしまいました。
そして、その時に必ずベルトを日本に取

り戻す、と宣言してしまったこともあり、
第13回大会ははじめから優勝することを
目的として参加した特別な大会となったの
です。
チャンピオンベルトを日本に取り戻すた

めには総合優勝しなくてはなりません。
そのためにはキングカイザーを大型化

したグレートキングカイザーの開発は避け
て通れない道でした。まさに、グレートキ
ングカイザーの誕生なくしては、2度目の
ROBO-ONE優勝とROBO-ONE三冠王
という快挙を成し遂げられなかったと思い
ます。
前回（No.49）の記事では近藤科学株式

会社のロボットキット「KHR-1」の改造か
ら始まって、初のオリジナルロボットキン
グカイザーの誕生から変遷、そして競技に
参加する際のマネジメントの重要性等につ
いて書きました。今回は、グレートキング
カイザーを解説すると共に、その開発過程
で得たロボットの大型化についてのノウハ
ウをご紹介したいと思います。
まずは、初優勝から2度目の優勝まで

のロボット達を簡単に振り返ってみます。

KingKizer markⅡ　Ver.11
第 11回大会　予選 3位、
決勝 3位（軽量級）
名前が示すとおりにベース機体は第10

回大会で優勝した機体のKingKizer mark
Ⅱです（写真1）。機動力と耐久性の向上の
ために全てのサーボモーターを、この時期
にリリースされた強化型タイプ２のファイ
ナルギヤ、およびアルミのアッパーケース
に換装しています。
これらの改造と制御プログラムの改良に

よりジャンプ力が34%アップ（対mark
Ⅱ比）、垂直跳びの高さは80mmまで向
上しました。第11回大会の予選演技で
は、このジャンプ力を生かし、縄跳びの
２重跳び、３重跳びを成功させました。ま
た、大会レギュレーションに合わせる為
に、可動式の「カイザーブレード」から、
固定式ショートタイプの「ニューカイザー
ブレード」に武装が変更され、それに伴っ
てmarkⅡでは未装備の「カイザーナック
ル（拳）」が再装備されています。
ビジュアル的には一番良いと思われる

Nao（MARU Family）

優勝ロボットを解剖しよう
製　作

機体で、色々なテレビ番組にも出演しまし
た。
攻撃システムとしては、新たにPSD素

子測距センサ（GP2D12:シャープ）をボ
ディの左右に配置し、自律動作による攻撃
システムを実装しました。これには、方向
は自律で攻撃するタイミングだけを操縦
者が行う「アシストモード」と、方向、タ
イミングの全てを自律で行う「フルオート
モード」の2つのモードを持たせました。
しかし、実戦ではこの「フルオートモー
ド」が操縦者の足を引っ張る形になり、最
大の敗因となってしまいました。その後
実戦で有用性が確認された「アシストモー
ド」は残され、「フルオートモード」は削除
されました。

KingKizer G　第 12回大会　
予選 1位、決勝 3位（重量級）
規定演技のキャッチボールを含めた、野

球をやる為に開発された機体です（写真
2）。
今までのキングカイザーシリーズとの一

番の違いは、初めて道具をつかむためのハ

「グレートキングカイザー」
第13回

ROBO-ONE

ROBO‒ONEは㈱ベストテクノロジーの登録商標です。

写真 1　 KingKizer markⅡ　Ver.11

写真 2　 KingKizer G
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