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全３枚

「つくばチャレンジ」は2007年から始まったロボットを自律走行させる技術チャ
レンジの場です。昨年度までTXつくば駅エリアで実施されていた本チャレンジは、
本年度からつくば市役所を含めたTX研究学園駅エリアに場所を移し、交差点や公園
内の分岐した遊歩道など、より私たちの暮らしに近い環境で開催されます。

11/11（日曜日）の本走行には、全国各地の企業や大学から未来の移動ロボット技
術をささえる技術者が集まり、63チーム・75台のロボットが様々な課題をクリアし
ながらゴールを目指します。つくば市ではこれからも「つくばチャレンジ」を通し
て、人間とロボットが共存する社会の実現に向けての取組を推進していきます。

●スケジュール
平成30年11月11日 (日曜日)

11:30-11:45   開会式 つくば市役所庁舎南側
12:00-14:20   本走行 つくば市役所から研究学園駅前公園
16:00-16:15 閉会式 つくば市役所庁舎南側

●場所
つくば市役所から研究学園駅前公園までの公道および同公園内歩道

●内容
・ロボットは時速４キロ程度でスタートからゴールまで、指示されたコースを

自律走行する。
・「信号認識」「チェックポイント通過」「人探索」の選択課題を達成する。
・ロボットの大きさは長さ120㎝、幅70㎝ 以内

つくばチャレンジに全国から
移動ロボットが集結

TX研究学園駅エリアで開催！ 過去最大75台のロボットがつくばに大集結！！

※ 写真データ提供可
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つくばチャレンジは、つくば市衡地

のコースを自律移動ロボットが走行し、

人の探索や横断歩道の走行などの課題

に挑戦しています。 2007年から始まつ
た本チャレンジは今年からTX研究学園

駅エリアの新ステージで開催します。
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つくばチャレンジは競争ではありません。ロボット研究者が共通の「課題」を

持つて実世界で「本当に」勤くロボットを作ることにチャレンジしています。
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つくはチャレンジ実行委員会、つくば市

科学技術振興機構、筑波大学、日本国ボット学会、日本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門、

計測自動制御学会システムインテグレーション部門
ニューテクノロジー振興財団、茨城県、筑波都市整備株式会社
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。つくば市役所庁舎南側をスタートとし、

研究学園駅南口交差点の検断歩道を渡り、

研究学園駅前公園に入る。

・研究学園駅前公園の南東にある折返し点を

経由し、同公園の封ヒ西をゴールとする。

・公国内には3～5箇所程度のチェツクポイントを

設ける。      i

・指示されたコースをスタートからゴールまで

100分以内で自律走行すること。

。信号認識をして横断歩道走行

・走行日前日に発表されるチェックポイントを

通過する

。公国内にいる特定の人探索
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