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ABSTRACT 
   The education purpose of Department of Electrical and Electronic Engineering of Hachinohe Institute of 
Technology is to bring up engineers who acquired broad culture and ethics, applied skill and conception 
ability that can utilize the knowledge of electrical and electronic technique. 
   The department continued an educational activity according to this purpose, and established the place 
"Edison Club" which could perform manufacturing such as the electronic work at the end of 2009 by 
accepting requests of students. 
   In this report, the activity reports of Edison Club in 2020 and 2021 are expressed. 
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1. はじめに 

八戸工業大学工学部電気電子工学科では「電気

電子工学の深い知識と幅広い教養、俯瞰的視野

ならびに倫理観を有し、豊かな人間性と総合的

な判断力、問題解決・応用展開能力、構想力、

自己表現力、協働性を備え、地域社会への関心

と国際的視野を持った技術者を育成することを

目的」1)とし教育活動を続けている。「電子工作

をもっと行いたい」「組込みシステムを学びた

い」という学生の要望を受けたこと、本学科の

教育懇談会において外部委員よりアナログ回路

技術者育成の必要性が述べられたことなどを背

景に、平成21年度末に電気電子工学専門棟2階
E205研究室を改装し、平成22年度より学科内でも

のづくりを行えるスペース「ヱヂソン倶楽部」

を開設している2)。本稿では、このヱヂソン倶楽

部の令和2年・令和3年における活動の報告を行う。 

2. ヱヂソン倶楽部における教材開発 
および学生の作品 

 2.1 電動ターゲット 
写真1の電動ターゲットは令和2年10月10、11日

に開催された第48回八戸工業大学学園祭用に製作

した作品である。お祭りといえば射的というこ

とで、射的をテーマにした電子工作のアイデア

を考えたところ、①光線銃、②オムニホイール

と距離（超音波）センサを使った動き回る的
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（まと）が案として挙げられた。しかし、光線

銃に関しては、単純なものだと撃ったという手

ごたえを得にくいということで取り下げ、動き

回る的に関しても、命中を判定する際の仕組み

をどうするかが問題となった。後者について、

輪ゴムが的に当たった振動と、動き回る際の振

動を判別できるのか等、種々検討していたとこ

ろ、相楽製作所の作品3)が目に留まり、写真1の電

動ターゲットを作ることとした。 
回路は図1のように製作し、過去のイベントで

製作した重心移動型二足歩行ロボットの余り物

であるArduino互換のDavinci 32Uとサーボモータ

ーSG-90を使用した。全体の配置は図2のようにな

っており、的はお菓子の空き箱とした。 
イベント当日は、回路基板のはんだ付けを自

分でするかしないか、お菓子を参加者に選択し

てもらい、全体の組み立ては各自に実施しても

らった。お菓子の箱が軽いと、用意した割り箸

鉄砲で輪ゴムを当てて箱を倒しても基板に取り

付けたリミットスイッチがうまく動作しないこ

ともあったが、参加者側から「箱におもりを付

けてみよう」というアイデアも出るなど、工夫

の余地があり良い作品であったと思われる。 
2.2 アバターロボットの試作 
令和3年10月9、10日開催予定であった第49回八

戸工業大学学園祭が新型コロナウイルスの影響

で延期され、オンライン開催になるかもしれな

い、という噂が流れていた。実際にはyoutubeを
利用した学科・サークルの紹介動画のライブ配

信が中心となったため使用する機会はなかった

が、もし、大学関係者のみ入場し、学外者は入

場不可という実施形態になった場合に、学外者

が学内を見学できるアバターロボットがあると

便利かもしれない、ということで写真2のような

アバターロボットを試作した。 
アバターロボットの機能としては、①学内の

様子を学外から見ることができること、また、

②学内を動き回ることができることが重要であ

る。参考文献4)のようにRaspberry Piを利用してす

べての処理を行わせることも考えたが、アバタ

ーロボットのオンラインロボコンへの応用を考 
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写真2 試作したアバターロボット 
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えると容易に構成できるシステムの方が良いた

め、図3のような構成とした。 
 (a) アバターロボット：試作したアバターロボ

ットの外観を写真2に示す。ロボットを制御する

ためのマイコンには株式会社obnizのobniz5)を利用

することとした。単価は高いが、obnizクラウド

を介してインターネットで学外から操作するこ

とができる。そして、ロボットの移動は参考文

献6)の「タイヤ機くん」と同じローテーションサ

ーボFS90Rを使用した。この2点により、学外か

らアバターロボットを操作することができる。 
また、学外から学内の様子を見られるように

するため、Vstarcam社製ネットワークカメラC29S
を載せ、ネットワークカメラ及びマイコンの電

源をモバイルバッテリーからとった。なお、バ

ッテリーの出力電流が小さいとネットワークカ

メラの起動に失敗するので注意が必要である。

また、このネットワークカメラは次に述べる主

催者側パソコンと同一のイントラネットに接続

し、主催者側パソコンにインストールしたEye4と
いうソフトウェアで監視される。 
 (b) 主催者側： 学内にいる主催者側はパソコン

を起動し、WebブラウザのGoogle Chromeを実行、

Google Meetにアクセスして主催者としてビデオ会

議を開始する。また、ネットワークカメラの閲

覧ソフトウェアであるEye4も実行する。そして、

Google Meetの画面共有機能でEye4の監視画面を共

有する（筆者のパソコンではEye4のウィンドウの

画面共有はできなかったため、デスクトップの

全画面の共有を行った）。以上により、次に述

べる参加者側がGoogle Meetに参加することでロボ

ットに搭載したネットワークカメラの映像を介

して学内を見学することができるようになる。 
 (c) 参加者側： 学外にいる参加者はパソコンを

起動し、Google Chromeを実行、主催者が開催し

たGoogle Meetのビデオ会議に参加者として参加す

る。これにより、図4のようにアバターロボット

に搭載したネットワークカメラの映像を確認す

ることができる。 
また、Google Chromeで別のウィンドウを開き、

ロボットに使用しているobnizにアクセスする。

すると、図5のようなページが表示されるので、

前進、右旋回、停止等のボタンを押してロボッ

トを操作することができる。 
以上により、アバターロボットに搭載したネ

ットワークカメラの映像を見ながら、ロボット

を操作し、学内の見学ができるようになる。 
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図3 アバターロボットのシステム構成 

 

 

図4 Google Meetの参加者側画面 

 

 
図5 obnizの操作画面 
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2.3  HIT-KITプロジェクト用ロボット教材に関

する試作及び調査 
 (1) ロボット教材の試作 

2.2で述べたように令和3年度の八戸工業大学学

園祭がオンライン開催となったため、HIT-KITプ
ロジェクトによるロボット教室は実施できなく

なってしまったが、用意していた教材は洗練さ

れておらず、参考文献7)で示したヱヂソン倶楽部

を活用した課外授業「知能ロボット基礎工学

（？）」で使用していたものとさほど変わり映

えしないものであった（写真3）。リンク機構の

ジョイントに結束バンドを使用する点が電気電

子工学科4年の二又龍平君のアイデアである。し

かしながら、ガタツキが大きいため、複雑な機

構に利用するのは難しいと思われる。 
また、写真4に示す歩行ロボットはチェビシェ

フリンク機構を用いたロボットである。こちら

はジョイント部のダブルナットの代わりに網戸

の押えゴムを利用している。しかし、ガタツキ

やモーターのトルク不足等の課題があり、教材

として使用するのであれば改善が必要である。 

 

写真3 てこクランク機構を用いた四足歩行ロボット 
 

 
写真4 チェビシェフリンク機構を用いた歩行ロボット 

 (2) 書籍調査 
令和元年度は小中学校向けロボットコンテス

トのルールについて情報収集を行ったものの6)、

2019年度学生チャレンジプロジェクト「HIT-KIT
プロジェクト」の目的の一つであった「ロボッ

トの知識や技術を身につけ、学んでもら」うた

めの資料作成が不十分であったため、令和3年度

はロボット工作向けの機構に関する書籍8-38)を調

査した。この結果、機械工学（機構、構造）の

理論・応用、ロボット工作及び電子工作・マイ

コンとの組み合わせといったロボット製作のア

イデア作りのための情報を集めることができた。

一方、中学校ロボコン向けの機構に役立つ内容

もあったが、(1)の試作ロボットの欠点である機

構のガタツキなど、製作のコツに触れた書籍は

少なかった。この結果から、八戸市民ロボコン

のような中学校ロボコンと同程度の競技内容の

一般向けロボコンを実施したとしても、簡単に

入手できる書籍の情報だけでは競技課題をクリ

アするためのロボットの製作方法がわからない

ず、これがハードルとなって参加者数が伸び悩

んでいるのではないかと考えられる。ロボット

製作のコツを記録し伝えていくことは先の学生

が学生チャレンジプロジェクトに取り組もうと

した動機でもあり未達成の課題でもあるため、

残りの学生生活の中で良い資料を作成してくれ

ることを期待している。 

3. おわりに 

以上、令和2年・3年におけるヱヂソン倶楽部の

主にものづくり活動に関する報告をまとめた。

新型コロナウイルス感染症の流行により電子工

作・ロボット教室の開催が難しく、教材の活用

の機会が減る状況が続いているのは残念である。

機械工作やプログラミングと比べ、電子工作は

オンライン実施が困難かと思われるが、昨今の

オンライン授業の仕組みを活用した電子工作教

室の開催を検討してみたい。 
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要 旨 

八戸工業大学電気電子工学科では「電気電子工学の深い知識と幅広い教養、俯瞰的視野なら

びに倫理観を有し、豊かな人間性と総合的な判断力、問題解決・応用展開能力、構想力、自己

表現力、協働性を備え、地域社会への関心と国際的視野を持った技術者を育成することを目

的」とし教育活動を続けており、「電子工作をもっと行いたい」「組込みシステムを学びた

い」という学生の要望を受けたことなどを背景に、平成 22 年度より学科内でものづくりを行え

るスペース「ヱヂソン倶楽部」を開設している。本稿では、このヱヂソン倶楽部の令和 2 年・3
年における諸活動の報告を行う。 
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