








左折専用レーンでは、自転車利用を無視した道路環境

が原因で、ドライバーのエゴ（速度の遅いシティ車を甘

く見る）や判断ミス（速度が速いロードバイクの認知遅

れ）が誘導され、自動車が自転車を巻き込む事故が発生

する場合がある。この種のリスク解消交差点デザインを

提案する（図５）。

（３）交差点内歩道での待機時リスク 

交差点内歩道での待機は、２段階右折を無くすことが

一番の解決策と考えた。信号に同期して昇降するボラー

ド活用デザインを提案する（図６）。

４－２．植栽リスク 

シティ車の場合、子供を乗せた状態で植栽に衝突する

と、子供の顔面に植栽が当たり負傷リスクが、ロードバ

イクの場合、速度が速く植栽への衝突によって負傷リス

クがある。植栽リスクの軽減には剪定が一番であり、市

民と道路管理者と連携して改善策を検討するのが得策と

考える。

４－３ 研究成果の社会的アピール 

 これらのフィールド調査成果を人類働態学会東日本地

方会（2015-12、横浜）で学生 3人が連名発表した。本稿

はその予稿論文を若干加筆したものである。多くの参加

学会員から自転車リスクに関して共感意見が寄せられ、

自転車走行リスク実態を広く共有することが出来た。

更に、学生発表を介して交通管理者（県警）と率直な

意見交換する機会に恵まれた。

「体力を使った調査は素晴らしい」「若い方々の交通

安全への関心向上はありがたい」「全体に自転車側の基

準は若者中心と感じる」「道路の課題解決はハード面だ

けでは難しい。『官民一体』との提案だが、雑草取り、ゴ

ミ拾いなどは既に色んな所でやっている。これらも好事

例に入る」「神大サイクリングクラブも道の草取りなど

ボランティア活動をやってほしい」「ウェアラブルカメ

ラ動画を見て、Y字路（立町）で車と同速の車線変更は

率直に危険と感じる。『スマートさ』と『安全』のどちら

が正しいか再考して欲しい。回り道をしてでも『安全』

を優先して欲しい。現時点では敢えて回り道をして欲し

い」「動画を見ての感想。若いから出来るが一般化は無理

ではないか」「自転車利用者の考え方も変えて欲しい」

「『自転車無視』と言う表現が気になる」「自転車が『交

通弱者』との考え方を改めて欲しい」「警察官は法の専門

家だが、自転車の車道左端走行を決めた道路交通法はあ

くまでも原則であり、例外を認めていることを知ってほ

しい。安全優先で柔軟に歩道走行も配慮して欲しい」「雑

草、工事、駐車などの場面では車側へ車線変更するので

なく、歩道を走って良い」「ボラード設置提案は良いアイ

デアだが、子供や老人の自転車利用者にとり交差点の斜

め横断は大変で、非現実的だ」「交差点真ん中を『横切る』

のは子供や老人には無理で『殺人ボラード』になるかも。

発想は良いが日本での実現は無理か」「『自転車専用信

号』も発想は良いが法改正が必要で実現は無理かも」な

ど、多くの有益な専門的意見に接することが出来た。学

生発表は熱意がこもっており迫力が強く、充分社会的ア

ピールを果たしたと言える。

５．結論

今回の調査結果から現在の日本の道路環境では自転車

が安全に通行できることが難しいことが判った。道路は

全交通者が平等に使用する権利があるため、自動車目線

だけでなく、自転車などの交通弱者目線で道路環境・構

造を再検討することが緊急に必要である。

６．参考文献

1.道路交通法第34条第3項 

2.ロンドンにおける自転車道整備の取り組み(自転車レ

ーンから構造分離自転車道への転換） 

(http://blog.livedoor.jp/ashitanlatform/archives

/11096908.h
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１．活動の背景 
学部における建築デザイン教育は，演習科目の中で仮

想の建築を設計することが中心となる．実施工を伴い,
実物に触れ，建築物をリアルに作り出す機会は少ない．

実際の設計活動においては，多くの時間とエネルギーを

建物の材料と向き合うプロセスにかける．それが設計の

醍醐味でもあるが，大学の授業の枠組みの中でその面白

さを伝える事はなかなか難しい．こうした意識から立ち

上げたのが，建築サークル「けんちくをつくる会」であ

る．2011 年に設立したけんちくをつくる会(以降つくけ

ん)は，毎年建築学科の 3 年生を主体とし，さらに 1，2
年生が加わり総勢 30 名程度が参加している．例年春先に

引き継ぎが行なわれ，2015 年度で 5 期目を迎えた. 
２．これまでの活動テーマ 
つくけんの活動は，毎年その年の３年生が主体となり，春先

に活動内容を検討する．どこに何をつくるかも学生自身が検討

し，その実現のための交渉も基本的に学生が行なう．限られた

予算で「建築」と呼べるものを実際につくることが目的である

から，おのずと小規模で仮設的なものになる．当初は神大フェ

スタにおいて、キャンパスの公開空地の一角にフォリーをつく

ることからはじまった．近年は六角橋商店街の商店会と連携し，

商店街イベントにあわせてイベント会場を設営している.どの

ような空間を創造するかは学生の自由であるが，計画の始めの

段階でひとつ材料を決めることが例年の決まりとなっている．

限られた予算と時間と技術でできることは多くない．手に入り

やすい材料を使い，その材料としての特徴をよく考え，自分た

ちにつくれる方法を考えることを主題とする事で，建築をつく

ることの楽しさを感じてもらいたいと考えている．これまで竹,
布,ダンボール,などがテーマ材料となり,昨年は紙管を利用した

空間構成が考えられた．  
(写真1,2,3, 表1) 

 
写真1 2012年度活動「外のリビング」 

 

写真2 2013年度活動「ダンボールを開いたら」 

 

写真3 2014年度活動「紙管の時間」 
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  テクノサークル KURAFT15-16 シーズン活動報告 
 

中村 弘毅＊ 
 

Activity Reports of the Techno Circle KURAFT 
Hiroki NAKAMURA* 

 
１．はじめに 
最近の工学系大学では，実習や設計・製図などのカリキュラム

が減少しており，そういった状況を鑑みて，学生フォーミュラ大

会は，学生自らがチームを組み1年間で1人乗り小型レーシング

カーを開発・製作することによって，学生がものづくりの本質や

そのプロセスを学び，ものづくりの厳しさ・おもしろさ・喜びを

実感することを目的に掲げている．2003 年から米国「Formula 
SAE®」のルールに準拠し，全日本 学生フォーミュラ大会が開催

されており(1)，走行性能だけでなく，車両のマーケティング，企画・

設計・製作，コスト等のものづくりにおける総合力を競う．また，

2013 年からEV（電気自動車）クラスが設立され，駆動ユニット

以外はほぼ内燃機関エンジン車両と同じルールでEV 車両の性能

を競っている． 
本学テクノサークルKURAFTは2013年10月に設立され，毎

年9月に開催される全日本学生フォーミュラ大会への出場を主な

目標として活動している． 
また，地域貢献活動の一環として神奈川県下の中小企業

と連携して展示会にて車両展示を行っている．これは神奈

川大学 KURAFT の広報活動であるとともに，支援企業の

技術を社会に広めることを目的としている． 
 

２．KURAFTの2015-16シーズン活動 

2.1車両設計・製作 
車両設計は，加速，旋回競技での目標タイムを設定し，ホイー

ルベースなどの仕様から順に設計を行った．以下主要な仕様を表

1にまとめる． 

表2 KF-03EV車両仕様 

全長×全幅×全高 2730mm×1440mm×1220mm
ホイールベース 1650mm 
トレッド 1250mm 
乾燥車重 337kg 
フレーム構造 鋼管パイプスペースフレーム

材料・結合方法 STKM13A・TIG溶接 
モータ・最高出力 Motonagy製ブラシレスモータ38kW
バッテリシステム 120V 20Ah 

AESC製リチウムイオン電池 
16モジュール（2S2P，計64セル） 

ステアリング ラックアンドピニオン 
サスペンション 前後ダブルウィッシュボーン

ブレーキ 4輪・油圧式アウトポードディスク

電気自動車設計における大きな課題としてバッテリーの配置が

挙げられる．バッテリーは全質量の 1/3 を占めるためその配置は

車両性能に大きく影響を及ぼす．今年度の車両はコンテナをコン

パクトにしたことで，重量物を重心に近づけてヨー慣性モーメン

トを低減し，運動性能を向上させた（図1）． 

 
図1 完成したバッテリーコンテナ 

 
駆動系を含む電気系統の配線については，電気電子情報工学科

の4年生が主体となって設計製作を行った（図3参照）．電気自

動車は高電圧・高電流を取り扱うため設計や作業中に留意すべき

点が多く，Formula SAE®のルールに書かれた安全基準や，電気車

検担当の審査員の指導に従って製作を進めた．また，基板製作の

企業からの支援を受けることで，配線を簡略化することができた． 
 

 
図2安全監視用電気回路 

 

2.2ドキュメントの作成 

大会出場要件を満たすため，デザインレポート，コストレポー

トを初め，電気システム診断（ESF），故障モード診断（FMEA）な

ど様々 なレポート作成に着手した．特に，ESF，FMEA は危険箇所

が見つかるごとに設計変更と当該書類の再提出を繰り返し，シス

テムの安全性および信頼性の向上に努めた． 

2.3展示会出展 

2015年10月～2016年9月にかけて，連連連・つなごう川崎をは

じめ，学内外での展示を行い，広報活動を行った． 
*特別助教 機械工学科 
Assistant professor, Dept. of Mechanical Engineering 

 

表1 各年度の建築物の敷地、用途、材料 

年度 敷地 用途 材料 
１期
2011 

旧3号館前 
公開空地 

神大フェスタ  
休憩所 

竹 

2期 
2012 

東屋前空地 神大フェスタ  
休憩所 

布 

3期 
2013 

六角橋商店街 どっきり闇市 
ライブ会場 

ダンボール 

4期 
2014 

六角橋商店街 どっきり闇市 
ライブ会場 

紙管＋ 
3Dプリンター 

5期 
2015 

六角橋商店街 どっきり闇市 
ライブ会場 

角材 

 

３．2015年度の活動「角材」 

5 年目となった 2015 年度の学生メンバーも，前年度の

活動を引き継ぎ，六角橋商店街の一角に休憩所及びライ

ブ会場を設営する事を課題とした．六角橋商店街は，戦

後の闇市をルーツ※1とした商店街で，木造アーケードの

小道にお店が並ぶ仲見世通りは独特の雰囲気をもってい

る．この商店街では 4 月から 10 月の第 3 土曜日にドッキ

リヤミ市場が開催されている.このイベントではフリー

マーケットイベントやライブが行われている.そのヤミ

市場の一角で行われるライブのステージや観客席,休憩

スペースなどの設計及び施工を行った. そこで彼らがテ

ーマとした材料は「角材」であった.マテリアルとして,

生活に身近な木材を活用することで建築学生として木材

加工を学びつつ,線材ならではの空間デザインを目指し

た.また,角材を使用することで休憩所からライブ会場へ

と柔軟に用途変換することが可能なデザイン,イベント

空間の演出を考えた.用途変換する仕組みとして,線材の

１つ単位が連続してできるさまざまな組み合わせを思考

し,暗闇の中で連続した小さな単位が美しく照らされる

ことを期待した.また,1 つ単位のものを集合させること

でファサードとして歩行空間を演出させた.ライブのと

きは,ファサードを椅子に分離することで歩行空間と休

憩所を一体化させ,見通しの良いライブステージの空間

を作り上げた.彼らは,角材を使用し 1 つ単位のものを用

途によって分離や集合させることによりイベントを成功

させた.(図 1,写真 4,5) 

 

図 1 コンセプト 

 

写真4ライブ会場 

 

写真 5 イスを自由に積み上げることでファサードとな

る 

 
４．つくけんの活動の成果 

 テクノサークルつくけんを設立して 5 年目となった.こ

のサークルを設立した目的はなにより建築の楽しさを感

じてもらう事だった.毎年 3 年生が主体となって活動し

代々受け継がれてきた.1 年生のときに興味本位で参加

していた学生が，やがてリーダーになり先導している姿

を見ると，試みとしては成功しているのではないかと思

う．活動についても学生達が試行錯誤しながらも当日ま

でには建築空間を作り上げると共に,訪れた多くの人に

喜んでもらっているところを見ると少しは建築の楽しさ

を感じてもらっているのではないかと思う.またテクノ

フェスタではポスター賞の受賞や,つくけんの主体参加

メンバーが卒業設計においては優秀賞を受賞している本

活動の経験がその後活躍に少なからず活きているのであ

れば幸いだ． 
 
参考文献 

※1 RAKU review of architectural design course, vol.9, 六

角橋商店街の歴史，津田良樹，2013 
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  テクノサークル KURAFT15-16 シーズン活動報告 
 

中村 弘毅＊ 
 

Activity Reports of the Techno Circle KURAFT 
Hiroki NAKAMURA* 

 
１．はじめに 
最近の工学系大学では，実習や設計・製図などのカリキュラム

が減少しており，そういった状況を鑑みて，学生フォーミュラ大

会は，学生自らがチームを組み1年間で1人乗り小型レーシング

カーを開発・製作することによって，学生がものづくりの本質や

そのプロセスを学び，ものづくりの厳しさ・おもしろさ・喜びを

実感することを目的に掲げている．2003 年から米国「Formula 
SAE®」のルールに準拠し，全日本 学生フォーミュラ大会が開催

されており(1)，走行性能だけでなく，車両のマーケティング，企画・

設計・製作，コスト等のものづくりにおける総合力を競う．また，

2013 年からEV（電気自動車）クラスが設立され，駆動ユニット

以外はほぼ内燃機関エンジン車両と同じルールでEV 車両の性能

を競っている． 
本学テクノサークルKURAFTは2013年10月に設立され，毎

年9月に開催される全日本学生フォーミュラ大会への出場を主な

目標として活動している． 
また，地域貢献活動の一環として神奈川県下の中小企業

と連携して展示会にて車両展示を行っている．これは神奈

川大学 KURAFT の広報活動であるとともに，支援企業の

技術を社会に広めることを目的としている． 
 

２．KURAFTの2015-16シーズン活動 

2.1車両設計・製作 
車両設計は，加速，旋回競技での目標タイムを設定し，ホイー

ルベースなどの仕様から順に設計を行った．以下主要な仕様を表

1にまとめる． 

表2 KF-03EV車両仕様 

全長×全幅×全高 2730mm×1440mm×1220mm
ホイールベース 1650mm 
トレッド 1250mm 
乾燥車重 337kg 
フレーム構造 鋼管パイプスペースフレーム

材料・結合方法 STKM13A・TIG溶接 
モータ・最高出力 Motonagy製ブラシレスモータ38kW
バッテリシステム 120V 20Ah 

AESC製リチウムイオン電池 
16モジュール（2S2P，計64セル） 

ステアリング ラックアンドピニオン 
サスペンション 前後ダブルウィッシュボーン

ブレーキ 4輪・油圧式アウトポードディスク

電気自動車設計における大きな課題としてバッテリーの配置が

挙げられる．バッテリーは全質量の 1/3 を占めるためその配置は

車両性能に大きく影響を及ぼす．今年度の車両はコンテナをコン

パクトにしたことで，重量物を重心に近づけてヨー慣性モーメン

トを低減し，運動性能を向上させた（図1）． 

 
図1 完成したバッテリーコンテナ 

 
駆動系を含む電気系統の配線については，電気電子情報工学科

の4年生が主体となって設計製作を行った（図3参照）．電気自

動車は高電圧・高電流を取り扱うため設計や作業中に留意すべき

点が多く，Formula SAE®のルールに書かれた安全基準や，電気車

検担当の審査員の指導に従って製作を進めた．また，基板製作の

企業からの支援を受けることで，配線を簡略化することができた． 
 

 
図2安全監視用電気回路 

 

2.2ドキュメントの作成 

大会出場要件を満たすため，デザインレポート，コストレポー

トを初め，電気システム診断（ESF），故障モード診断（FMEA）な

ど様々 なレポート作成に着手した．特に，ESF，FMEA は危険箇所

が見つかるごとに設計変更と当該書類の再提出を繰り返し，シス

テムの安全性および信頼性の向上に努めた． 

2.3展示会出展 

2015年10月～2016年9月にかけて，連連連・つなごう川崎をは

じめ，学内外での展示を行い，広報活動を行った． 
*特別助教 機械工学科 
Assistant professor, Dept. of Mechanical Engineering 

 

表1 各年度の建築物の敷地、用途、材料 

年度 敷地 用途 材料 
１期
2011 

旧3号館前 
公開空地 

神大フェスタ  
休憩所 

竹 

2期 
2012 

東屋前空地 神大フェスタ  
休憩所 

布 

3期 
2013 

六角橋商店街 どっきり闇市 
ライブ会場 

ダンボール 

4期 
2014 

六角橋商店街 どっきり闇市 
ライブ会場 

紙管＋ 
3Dプリンター 

5期 
2015 

六角橋商店街 どっきり闇市 
ライブ会場 

角材 

 

３．2015年度の活動「角材」 

5 年目となった 2015 年度の学生メンバーも，前年度の

活動を引き継ぎ，六角橋商店街の一角に休憩所及びライ

ブ会場を設営する事を課題とした．六角橋商店街は，戦

後の闇市をルーツ※1とした商店街で，木造アーケードの

小道にお店が並ぶ仲見世通りは独特の雰囲気をもってい

る．この商店街では 4 月から 10 月の第 3 土曜日にドッキ

リヤミ市場が開催されている.このイベントではフリー

マーケットイベントやライブが行われている.そのヤミ

市場の一角で行われるライブのステージや観客席,休憩

スペースなどの設計及び施工を行った. そこで彼らがテ

ーマとした材料は「角材」であった.マテリアルとして,

生活に身近な木材を活用することで建築学生として木材

加工を学びつつ,線材ならではの空間デザインを目指し

た.また,角材を使用することで休憩所からライブ会場へ

と柔軟に用途変換することが可能なデザイン,イベント

空間の演出を考えた.用途変換する仕組みとして,線材の

１つ単位が連続してできるさまざまな組み合わせを思考

し,暗闇の中で連続した小さな単位が美しく照らされる

ことを期待した.また,1 つ単位のものを集合させること

でファサードとして歩行空間を演出させた.ライブのと

きは,ファサードを椅子に分離することで歩行空間と休

憩所を一体化させ,見通しの良いライブステージの空間

を作り上げた.彼らは,角材を使用し 1 つ単位のものを用

途によって分離や集合させることによりイベントを成功

させた.(図 1,写真 4,5) 

 

図 1 コンセプト 

 

写真4ライブ会場 

 

写真 5 イスを自由に積み上げることでファサードとな

る 

 
４．つくけんの活動の成果 

 テクノサークルつくけんを設立して 5 年目となった.こ

のサークルを設立した目的はなにより建築の楽しさを感

じてもらう事だった.毎年 3 年生が主体となって活動し

代々受け継がれてきた.1 年生のときに興味本位で参加

していた学生が，やがてリーダーになり先導している姿

を見ると，試みとしては成功しているのではないかと思

う．活動についても学生達が試行錯誤しながらも当日ま

でには建築空間を作り上げると共に,訪れた多くの人に

喜んでもらっているところを見ると少しは建築の楽しさ

を感じてもらっているのではないかと思う.またテクノ

フェスタではポスター賞の受賞や,つくけんの主体参加

メンバーが卒業設計においては優秀賞を受賞している本

活動の経験がその後活躍に少なからず活きているのであ

れば幸いだ． 
 
参考文献 

※1 RAKU review of architectural design course, vol.9, 六

角橋商店街の歴史，津田良樹，2013 
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「神奈川大学宇宙ロケット部」活動報告 
 

高野 敦＊ 
 

Annual Report of “Kanagawa University Space Rocket Club” 
 

Atsushi TAKANO＊ 
 
１．緒言 
「神奈川大学宇宙ロケット部」はまだ 2014 年 9 月に設

立されたばかりの新しいテクノサークルである。このサ

ークルは、「ハイブリッドロケット」と呼ばれるロケット

エンジンを用い、超小型衛星を打ち上げるための超小型

ロケットの設計・開発を目的としている。現在、超小型

衛星の打上げが各地の大学で行われているが、これらは

大型の衛星に相乗りという形で打上げるためその打上げ

機会は限られている。そこで超小型ロケットを開発する

ことで、これら超小型衛星の安価な打上げを実現させる

ことを最終目標としている。従来衛星打ち上げのために

実用化されているロケットは、火薬を使用する固体ロケ

ットか、液体燃料・液体酸化剤を使用する液体ロケット

の 2 種類に大別されてきた。これらは、可燃性の高い火

薬や燃料を使用するため、万一破損した場合爆発の危険

性が高い。一方、ハイブリッドロケットは燃料にグレイ

ンと呼ばれるプラスチック樹脂を、酸化剤に液体を使用

するため、ロケットが破損しても自然に消火する性質を

持っている。つまり爆発の危険が無い(1)。そのため、火

薬や燃料の運用・管理コストを抑えることができ、従来

のロケットに比べ大幅に打上げコストを抑えることがで

きる。これを受けて、当サークルでは機械工学科 航空宇

宙構造研究室と共同でハイブリッドロケットの開発、打

上げに取り組んできた。本報告ではこの 1 年間での活動

実績を報告する。 

 
２．新規エンジンの開発（2015年12月～2016年7月） 

2014年11月に伊豆大島で、2015年8月には秋田県能代市で

実施された共同打上げ実験に参加した。伊豆大島では高度

2000m、能代では推定ながらロケット部機体は高度 2402m を、

研究室機体は高度3287mを記録した。しかしこれらの機体のエ

                                                                  
*准教授 機械工学科 
Associate Professor, Dept. of Mechanical Engineering 
 

ンジンには米国からの既製品を購入し用いていたため、これ以

上の軽量化・高性能化には限界があった。そこで従来から使用

しているCTI社製HyperTEK L型エンジンをベースに、新規エ

ンジン開発に着手した。開発の経緯を表1にまとめた。 
 

材料
肉厚
[mm]

内径
[mm]

長さ
[mm]

グレイン
[g]

モーター
[g]

1
研究室
開発

12/13
ｽﾃﾝﾚｽ
SUS304

3.0 45 293 - - - - 操作ミスによる誤点火

2
研究室
開発

12/20
ｽﾃﾝﾚｽ
SUS304

3.0 45 293 - - - -
燃焼開始直後ノズルが
分離

3
研究室
開発

1/17
ｽﾃﾝﾚｽ
SUS304

3.0 45 293
ほぼ無し
(目視確認)

877 3548 154 成功

4
ロケット

部
開発

3/17
アルミ
A5052

3.0 45 410 - - 2263 -
燃焼開始2秒付近で
モーターケースに穴が
空いた

5
ロケット

部
開発

5/4
アルミ
A5052

3.0 45 410
ほぼ無し
(目視確認)

582 3305 141
燃焼開始5秒付近で
モーターケースに穴が
空いた

6
ロケット

部
開発

5/5
アルミ
A5052

4.5 45 410
ほぼ無し
(目視確認)

871 3603 156 成功

7
研究室
開発

6/19
アルミ
A5052

3.0 65 395 252 1118 3532 147

ロードセル固定金具の
不備により、推力を正
確に測定できなかった
(同日2回目も同様)

8
研究室
開発

6/19
2回目

アルミ
A5052

1.5 65 395 307 910 2897 124

満充填ではないため、
満充填の際、穴が開く
可能性があると考えら
れる

9
研究室
開発

6/26
アルミ
A5052

1.5 65 395 239 843 4604 190
新規開発の1.5mmの
モーターケースで初め
て燃焼試験に成功した

10
研究室
開発

7/9
アルミ
A5052

1.5 65 395 - - - -
雨天の影響およびステ
ムの挿し込みが甘く、
充填できなかった

11
研究室
開発

7/10
アルミ
A5052

1.5 65 395 測定不可 789 4224 171
燃焼開始5秒付近で
モーターケースから炎
が上がった

12 L型 7/24
Hyper
TEK

17.3 28 420 890 890 1113 62
インジェクターベルに穴
が開いた

13 L型
7/24
2回目

Hyper
TEK

17.3 28 420 658 658 4741 199 成功

2
0
1
5

2
0
1
6

トータル
インパルス

[Ns]

結果
モーターケース

No. 型式 日付
燃焼後重量

比推力
[s]

年

 

 
ロケットエンジンの性能は主にトータルインパルス、比推力、

燃焼後重量で評価できる。トータルインパルスとは推力の時間

積分値である。比推力はトータルインパルスを燃料重量で除し

たものであり、この値が高ければ少ない燃料で大きなトータル

インパルスが出せていることを意味する。燃焼後重量は推力や

トータルインパルスに寄与しない重量であり、言うまでもなく

軽ければ軽いほど良い。そのため、酸化剤を完全に消費した時

点で燃料も完全に燃焼・消費していることが望ましく、かつモ

ータケースなどの構造重量には徹底した軽量化が求められる。

表1には比較のためHyperTEK L型の燃焼試験結果も掲載して

いる。 
当初のエンジンは研究室が中心となり開発し、宇宙ロケット

部はその支援を行った。操作ミスによる誤点火(No..1)、ノズル

部の応力集中による破損・分離(No.2)などのトラブルを乗り越

 

３．第14回全日本学生フォーミュラ大会 

3.1 大会概要 
今年度大会は2016年9月6日～10日の5日間で開催された． 

エントリーは計106校（うち海外31校），ICVが93校，EV
が13校であった． 

3.2車両設計要件 

主な設計要件・安全要件は以下のように定められている． 
・フォーミュラスタイルの車両． 
・ホイールベースは 1525mm以上。 
・横転・衝突時などにドライバーを保護するために，コッ

クピット回りなどの構造・材料などが詳細に規定． 
・ドライバーの保護用具・シートベルトなどについて規定． 
・ブレーキは 4 輪全てに作動． 
その他 Formula SAE のルール(2)及び日本大会ローカル規

則に準拠して製作されていることが必須要件である． 
3.3 競技概要 
大会は車検と以下の静的審査 3 種目，動的審査 4 種目の

総合得点で競われる（表 2 参照）． 
表2競技種目概要 

種目 概要 配

点 
車検 車両の安全・設計要件の適合性の確認 - 

静

的

審

査 

コスト 車両製作コストの妥当性を事前提出書

類と当日の口頭諮問により審査 
100 

プレゼン 

テーション 
製造・販売を含むビジネスプランを提

示するという仮想のシチュエーション

で発表 

75 

デザイン

（設計） 
設計の適切さ・革新性。加工性・整備

性など事前書類と口頭諮問により審査

150 

動

的

審

査 

アクセラ 

レーション 
0-75mの直線での加速性能を競う 75 

スキッド 

パッド 
左右の定常円旋回で旋回性能を競う 50 

オート  

クロス 
直線・ターン・スラローム・シケイン

などを含む約 800m のコースを１周走

行し，タイムを競う 

150 

エンデュ 

ランス 
オートクロスと同様の周回コースを

22周走行．タイムと耐久性能を競う 
300 

燃費／電費 エンデュランス走行時の燃料／電力消

費量を競う 
100 

 

3.4大会結果 
残念ながら KURAFT はシェイクダウン証明を期日までに提出す

ることができず公式車検を受けることができなかった．そのため

今大会では静的審査のみの参加となった． 

車両製作のための費用を見積るコスト審査は，部品点数の不足

などにより書類未提出と同等の減点を受けた．また，設計の妥当
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大きく飛躍した．総合順位は87位，EVクラス6位という結果に

なった． 

４．まとめおよび今後の展望 

   KURAFT にとって 2 度目の全日本学生フォーミュラ大

会挑戦はシェイクダウン証明の不合格という悔しい結果

に終わった．しかし，車両製作や書類作成を通して実際の

会社で行われる設計製作のプロセスを経験し，静的審査で
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「神奈川大学宇宙ロケット部」活動報告 
 

高野 敦＊ 
 

Annual Report of “Kanagawa University Space Rocket Club” 
 

Atsushi TAKANO＊ 
 
１．緒言 
「神奈川大学宇宙ロケット部」はまだ 2014 年 9 月に設

立されたばかりの新しいテクノサークルである。このサ

ークルは、「ハイブリッドロケット」と呼ばれるロケット

エンジンを用い、超小型衛星を打ち上げるための超小型

ロケットの設計・開発を目的としている。現在、超小型

衛星の打上げが各地の大学で行われているが、これらは

大型の衛星に相乗りという形で打上げるためその打上げ

機会は限られている。そこで超小型ロケットを開発する

ことで、これら超小型衛星の安価な打上げを実現させる

ことを最終目標としている。従来衛星打ち上げのために

実用化されているロケットは、火薬を使用する固体ロケ

ットか、液体燃料・液体酸化剤を使用する液体ロケット

の 2 種類に大別されてきた。これらは、可燃性の高い火

薬や燃料を使用するため、万一破損した場合爆発の危険

性が高い。一方、ハイブリッドロケットは燃料にグレイ

ンと呼ばれるプラスチック樹脂を、酸化剤に液体を使用

するため、ロケットが破損しても自然に消火する性質を

持っている。つまり爆発の危険が無い(1)。そのため、火

薬や燃料の運用・管理コストを抑えることができ、従来

のロケットに比べ大幅に打上げコストを抑えることがで

きる。これを受けて、当サークルでは機械工学科 航空宇

宙構造研究室と共同でハイブリッドロケットの開発、打

上げに取り組んできた。本報告ではこの 1 年間での活動

実績を報告する。 

 
２．新規エンジンの開発（2015年12月～2016年7月） 

2014年11月に伊豆大島で、2015年8月には秋田県能代市で

実施された共同打上げ実験に参加した。伊豆大島では高度

2000m、能代では推定ながらロケット部機体は高度 2402m を、

研究室機体は高度3287mを記録した。しかしこれらの機体のエ
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Associate Professor, Dept. of Mechanical Engineering 
 

ンジンには米国からの既製品を購入し用いていたため、これ以

上の軽量化・高性能化には限界があった。そこで従来から使用

しているCTI社製HyperTEK L型エンジンをベースに、新規エ

ンジン開発に着手した。開発の経緯を表1にまとめた。 
 

材料
肉厚
[mm]

内径
[mm]

長さ
[mm]

グレイン
[g]

モーター
[g]

1
研究室
開発

12/13
ｽﾃﾝﾚｽ
SUS304

3.0 45 293 - - - - 操作ミスによる誤点火

2
研究室
開発

12/20
ｽﾃﾝﾚｽ
SUS304

3.0 45 293 - - - -
燃焼開始直後ノズルが
分離

3
研究室
開発

1/17
ｽﾃﾝﾚｽ
SUS304

3.0 45 293
ほぼ無し
(目視確認)

877 3548 154 成功

4
ロケット

部
開発

3/17
アルミ
A5052

3.0 45 410 - - 2263 -
燃焼開始2秒付近で
モーターケースに穴が
空いた

5
ロケット

部
開発

5/4
アルミ
A5052

3.0 45 410
ほぼ無し
(目視確認)

582 3305 141
燃焼開始5秒付近で
モーターケースに穴が
空いた

6
ロケット

部
開発

5/5
アルミ
A5052

4.5 45 410
ほぼ無し
(目視確認)

871 3603 156 成功

7
研究室
開発

6/19
アルミ
A5052

3.0 65 395 252 1118 3532 147

ロードセル固定金具の
不備により、推力を正
確に測定できなかった
(同日2回目も同様)

8
研究室
開発

6/19
2回目

アルミ
A5052

1.5 65 395 307 910 2897 124

満充填ではないため、
満充填の際、穴が開く
可能性があると考えら
れる

9
研究室
開発

6/26
アルミ
A5052

1.5 65 395 239 843 4604 190
新規開発の1.5mmの
モーターケースで初め
て燃焼試験に成功した

10
研究室
開発

7/9
アルミ
A5052

1.5 65 395 - - - -
雨天の影響およびステ
ムの挿し込みが甘く、
充填できなかった

11
研究室
開発

7/10
アルミ
A5052

1.5 65 395 測定不可 789 4224 171
燃焼開始5秒付近で
モーターケースから炎
が上がった

12 L型 7/24
Hyper
TEK

17.3 28 420 890 890 1113 62
インジェクターベルに穴
が開いた

13 L型
7/24
2回目

Hyper
TEK

17.3 28 420 658 658 4741 199 成功

2
0
1
5

2
0
1
6

トータル
インパルス

[Ns]

結果
モーターケース

No. 型式 日付
燃焼後重量

比推力
[s]

年

 

 
ロケットエンジンの性能は主にトータルインパルス、比推力、

燃焼後重量で評価できる。トータルインパルスとは推力の時間

積分値である。比推力はトータルインパルスを燃料重量で除し

たものであり、この値が高ければ少ない燃料で大きなトータル

インパルスが出せていることを意味する。燃焼後重量は推力や

トータルインパルスに寄与しない重量であり、言うまでもなく

軽ければ軽いほど良い。そのため、酸化剤を完全に消費した時

点で燃料も完全に燃焼・消費していることが望ましく、かつモ

ータケースなどの構造重量には徹底した軽量化が求められる。

表1には比較のためHyperTEK L型の燃焼試験結果も掲載して

いる。 
当初のエンジンは研究室が中心となり開発し、宇宙ロケット

部はその支援を行った。操作ミスによる誤点火(No..1)、ノズル

部の応力集中による破損・分離(No.2)などのトラブルを乗り越

 

３．第14回全日本学生フォーミュラ大会 

3.1 大会概要 
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・ホイールベースは 1525mm以上。 
・横転・衝突時などにドライバーを保護するために，コッ
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その他 Formula SAE のルール(2)及び日本大会ローカル規
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3.3 競技概要 
大会は車検と以下の静的審査 3 種目，動的審査 4 種目の

総合得点で競われる（表 2 参照）． 
表2競技種目概要 

種目 概要 配

点 
車検 車両の安全・設計要件の適合性の確認 - 

静

的

審

査 

コスト 車両製作コストの妥当性を事前提出書

類と当日の口頭諮問により審査 
100 

プレゼン 

テーション 
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示するという仮想のシチュエーション

で発表 

75 
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（設計） 
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150 

動

的

審

査 
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スキッド 
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クロス 
直線・ターン・スラローム・シケイン

などを含む約 800m のコースを１周走

行し，タイムを競う 

150 

エンデュ 

ランス 
オートクロスと同様の周回コースを

22周走行．タイムと耐久性能を競う 
300 

燃費／電費 エンデュランス走行時の燃料／電力消

費量を競う 
100 

 

3.4大会結果 
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健闘し全チーム中49位という成績を収めることができ，昨年から
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   KURAFT にとって 2 度目の全日本学生フォーミュラ大

会挑戦はシェイクダウン証明の不合格という悔しい結果

に終わった．しかし，車両製作や書類作成を通して実際の

会社で行われる設計製作のプロセスを経験し，静的審査で

の得点増加もあり，EV クラス 6 位という成績を収めるこ

とができた． 
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ち上げが予定されていた。ただし初日は台風通過に伴う

悪天候のため打ち上げができず、運営側との協議の結果、

急遽 2 日目に研究室とロケット部の打ち上げられること

が決定された。 
 

 
 

 
 

研究室機体は打ち上げ手順のミスのため点火せず、予

備日に再度打ち上げを試みたが天候悪化のため漁船が出

港できず中止となった。ロケット部機体は打ち上げに成

功し、さらに機体の完全回収に成功した。打ち上げの様

子を図 2 に、回収直後の様子を図 3 に示す。 
主要なデータの回収にも成功し、解析した結果高度は

2174m(速報値)を示した。この値は昨年度記録よりも低く

なっているが、原因は海からの向かい風が強く、機体の

安定性から風上に向かって飛行するためランチャ離脱後

射角が小さくなり水平発射に近くなったためである。 
 

今回の能代宇宙イベントの海打ちでは機体の完全回収

に成功したのは 8 機中、宇宙ロケット部及び他１大学の

みであった。高度も他機体の報告書が未公表のため不明

だが、当日の打ち上げの状況などから宇宙ロケット部の

記録が最高であると思われる。今後データの詳細な解析

を行い高度の確定値とともに facebook(2)にて報告予定で

ある。 
 この結果から、今後新規エンジンを開発した際の実証

用機体の開発に成功したといえる。 
 

４．結言 
昨年の能代宇宙イベントでも見られたことであるが、

今年度の燃焼試験及び打ち上げにおけるトラブルのほと

んどは人為的ミスによるものであった。ただし、その多

くは 4 月から初めてハイブリッドロケットの燃焼試験及

び打ち上げを行う研究室学生によるものであった。宇宙

ロケット部学生の多くは昨年度から引き続き活動してい

る者が多く、人為的ミスは比較的少ない。また、4 月か

ら 5 月にかけては宇宙ロケット部学生が研究室学生にノ

ウハウ面の指導をする場面が見られた。その点、テクノ

サークルの趣旨が発揮され、よい結果が出つつあると考

える。 
一方で、現在は機械工学科の学生をリーダとして総合

工学コースや電気電子情報工学科の学生など、工学部の

中でも多彩な学科の学生で構成されているが、絶対数が

依然として少ない。したがって作業が佳境となってくる

と講義が少なく比較的時間に自由度のある研究室学生に

頼る場面が見られ、テクノサークルとしての独自性とい

う点で課題が残る。また、文系学生も確保できていない

ため、他大学の団体と比べアウトリーチ活動やマネジメ

ント活動などの点で弱い部分が見られ課題となっている。 
 
参考文献 
(1) 嶋田徹 他，“平成27年度ハイブリッドロケット研究WG成果
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図2 打ち上げの様子 

図3 機体回収後の様子 

えて、3回目で燃焼に成功した(No.3)。ただし燃焼後重量、トー

タルンパルス、比推力共にHyperTEK L型を超えることはでき

なかった。これは、モータケース材料に従来の大型ロケットを

参考として実績及び比較的耐熱性があるが、比重が高いステン

レス鋼SUS304を用いたことが原因である。この結果、燃焼後

重量が重くなってしまった。また、燃料の燃え残りはゼロにで

きたが、燃焼に寄与しない余剰な酸化剤が生じてしまった。 
この時点でエンジン開発は宇宙ロケット部が引き継ぎ、さら

なる改良を行った。構造重量の軽量化のためにモータケースを

耐熱性には劣るが軽量なアルミニウムに変更し、さらに全長を

伸ばして燃料を増量した。しかし3Dプリンタで作成したABS
樹脂製燃料の継ぎ目から燃焼ガスが漏れ、モータケースに穴が

開いてしまった(No.4)。そこで燃料に継ぎ目をはめあいにし、

接着加圧を強化する対策を施し、さらにモータケースの肉厚を

従来の 3mm に加え 4.5mm のものも準備して臨んだ。従来の

3mm のモータケースはより長時間の燃焼に耐えたが 5 秒で穴

が開いてしまった(No.5)。肉厚4.5mmのモータケースは最後ま

で燃焼に成功した(No.6)。ただし燃料がまだ少なく、酸化剤供

給時間9 秒の内、5 秒間しか燃焼していなかったためトータル

インパルスが少なかったこと、燃焼後重量も871gとHyperTEK 
L型に比べ200g強も重いことから再度改良が必要となった。こ

の段階で宇宙ロケット部は後述する秋田県能代市での打ち上げ

に供する機体開発に専念するため、エンジン開発は研究室学生

に引き継がれた。肉厚の薄いモータケースで穴が開く原因とし

て、燃料が先に燃え尽き高温の酸化剤にさらされ、モータケー

ス自体が燃焼するためと考え、モータケース内径を拡大してさ

らに燃料を増量し、酸化剤が尽きた後に若干燃料が残ることを

許容することとした。肉厚 3mm の燃焼試験では成功し(No.7)、
1.5mmでも成功したが（No.8）それぞれロードセルの取り付け

不具合により正確な推力が測定できなかった。1.5mmの燃焼試

験（No.8）では酸化剤の充填不足により最後まで燃焼が継続で

きなかった。ロードセル取り付け部を改善し再度燃焼試験を行

ったところ、燃焼に成功し、トータルインパルスも 4604Ns と
HyperTEK L型の4741Nsに対しその差がばらつきとみなせる範

囲内まで到達することができた(No.9)。ただし今度は燃料の燃

え残り量が239gと多くなり、その結果モータ全体の燃焼後重量

が843gとHyperTEK L型の658gに対し200g弱重くなった。こ

れは燃料の重量を調整すれば対応できるものと考えている。こ

のエンジンを2016年8月の秋田県能代市での打ち上げに供すべ

く、再現性確認を兼ねて燃焼試験を行った。実際の打ち上げは

海に向け、機体を回収するため浮力材としてスタイロフォーム

と呼ばれる発泡樹脂をエンジン及びタンクの周りに配置する必

要があったが、これが断熱材として働き熱的環境が悪化するこ

とが予想されたのでこの燃焼試験の際には実機を模擬してスタ

イロフォームを巻いた。その結果やはりエンジン部分が高温と

なり、燃焼途中で穴があいてしまった(No.11)。この段階で、ス

ケジュール的に能代での打ち上げには新規エンジンは間に合わ

ないと判断、新規エンジンの適用は断念し、HyperTEK L 型を

使用することとした。 
 
３．能代宇宙イベント（2016年8月） 

昨年の能代宇宙イベントでは研究室、ロケット部共に

打ち上げには成功したがパラシュートの分離は確認でき

ず、機体は海面に激突したと思われる状態で発見され、

データの回収はできなかった。そこで今年は新規エンジ

ンの搭載は断念するも、機体及びデータの回収を最大の

目標とした。宇宙ロケット部の機体は昨年度研究室の機

体設計を踏襲し、昨年機体が分離しなかったことについ

ての推定原因である分離機構駆動回路の脱落防止のテー

ピングをし、さらに野外組み立てを最小限にするための

充電端子の新設や、新規データロガーの開発・搭載を行

った。研究室機体はロケット部機体で行われた改善に加

え、1 段目に新規分離機構を搭載し、さらに計測器を 1
か所に集めGFRP円筒に搭載した計測モジュールを新設

し、万一海面に激突しても計測モジュール単体で浮くよ

うにした。さらに計測モジュールが破損しても個々の計

測機器を水密ケースに入れ浮上するようにし、加えて水

密ケースが破損しても浮上するように水密ケース内に密

閉袋で計測器と浮力材を配置することで 3 重の対策を行

った。 
 ロケット部機体及び研究室機体共に全長は 2.5m、直径

は 120mm である。計測器モジュールと 1 段目分離機構

を除き、極力共通化を行い、設計時間の短縮と互換性確

保によるハンドリングミスによる破損対策を行った。ま

た、海上の直径 4.5kmと広い範囲を漁船で捜索するため

無線信号を発信するビーコンを搭載したが、昨年のもの

とは異なり、より遠距離まで到達する山岳救助用に開発

されたものを搭載した。この信号を受信するためにも工

夫が必要であって、受信側が地表から高い位置にないと

受信できないことが事前の試験で判明したため、漁船上

でも高い位置が確保できるよう、いわゆる“自撮り棒”

を連結・固定して使用することで対応した。 
落下範囲を絞るためにパラシュートを 2 段階に分けて

放出すること、軽量化のために胴体にはCFRP を用い最

も薄いところで 0.28mm と薄肉化を進めたこと、機体の

水没を避けるためのフロート、海面を着色するためのシ

ーマーカを搭載したことは昨年と同様である。 
打ち上げ（海打ち）は 3 日間および予備日 1 日が確保

され、その間、7 大学・団体による計 8 機の打ち上げが

予定され、研究室は 1 日目に、ロケット部は 2 日目に打

172 神奈川大学工学研究所所報　第 39 号

神奈川大工学研究所　所報第39号.indd   172 2016/12/20   10:05:01



ち上げが予定されていた。ただし初日は台風通過に伴う

悪天候のため打ち上げができず、運営側との協議の結果、

急遽 2 日目に研究室とロケット部の打ち上げられること

が決定された。 
 

 
 

 
 

研究室機体は打ち上げ手順のミスのため点火せず、予

備日に再度打ち上げを試みたが天候悪化のため漁船が出

港できず中止となった。ロケット部機体は打ち上げに成

功し、さらに機体の完全回収に成功した。打ち上げの様

子を図 2 に、回収直後の様子を図 3 に示す。 
主要なデータの回収にも成功し、解析した結果高度は

2174m(速報値)を示した。この値は昨年度記録よりも低く

なっているが、原因は海からの向かい風が強く、機体の

安定性から風上に向かって飛行するためランチャ離脱後

射角が小さくなり水平発射に近くなったためである。 
 

今回の能代宇宙イベントの海打ちでは機体の完全回収

に成功したのは 8 機中、宇宙ロケット部及び他１大学の

みであった。高度も他機体の報告書が未公表のため不明

だが、当日の打ち上げの状況などから宇宙ロケット部の

記録が最高であると思われる。今後データの詳細な解析

を行い高度の確定値とともに facebook(2)にて報告予定で

ある。 
 この結果から、今後新規エンジンを開発した際の実証

用機体の開発に成功したといえる。 
 

４．結言 
昨年の能代宇宙イベントでも見られたことであるが、

今年度の燃焼試験及び打ち上げにおけるトラブルのほと

んどは人為的ミスによるものであった。ただし、その多

くは 4 月から初めてハイブリッドロケットの燃焼試験及

び打ち上げを行う研究室学生によるものであった。宇宙

ロケット部学生の多くは昨年度から引き続き活動してい

る者が多く、人為的ミスは比較的少ない。また、4 月か

ら 5 月にかけては宇宙ロケット部学生が研究室学生にノ

ウハウ面の指導をする場面が見られた。その点、テクノ

サークルの趣旨が発揮され、よい結果が出つつあると考

える。 
一方で、現在は機械工学科の学生をリーダとして総合

工学コースや電気電子情報工学科の学生など、工学部の

中でも多彩な学科の学生で構成されているが、絶対数が

依然として少ない。したがって作業が佳境となってくる

と講義が少なく比較的時間に自由度のある研究室学生に

頼る場面が見られ、テクノサークルとしての独自性とい

う点で課題が残る。また、文系学生も確保できていない

ため、他大学の団体と比べアウトリーチ活動やマネジメ

ント活動などの点で弱い部分が見られ課題となっている。 
 
参考文献 
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図2 打ち上げの様子 

図3 機体回収後の様子 

えて、3回目で燃焼に成功した(No.3)。ただし燃焼後重量、トー

タルンパルス、比推力共にHyperTEK L型を超えることはでき

なかった。これは、モータケース材料に従来の大型ロケットを

参考として実績及び比較的耐熱性があるが、比重が高いステン

レス鋼SUS304を用いたことが原因である。この結果、燃焼後

重量が重くなってしまった。また、燃料の燃え残りはゼロにで

きたが、燃焼に寄与しない余剰な酸化剤が生じてしまった。 
この時点でエンジン開発は宇宙ロケット部が引き継ぎ、さら

なる改良を行った。構造重量の軽量化のためにモータケースを

耐熱性には劣るが軽量なアルミニウムに変更し、さらに全長を

伸ばして燃料を増量した。しかし3Dプリンタで作成したABS
樹脂製燃料の継ぎ目から燃焼ガスが漏れ、モータケースに穴が

開いてしまった(No.4)。そこで燃料に継ぎ目をはめあいにし、

接着加圧を強化する対策を施し、さらにモータケースの肉厚を

従来の 3mm に加え 4.5mm のものも準備して臨んだ。従来の

3mm のモータケースはより長時間の燃焼に耐えたが 5 秒で穴

が開いてしまった(No.5)。肉厚4.5mmのモータケースは最後ま

で燃焼に成功した(No.6)。ただし燃料がまだ少なく、酸化剤供

給時間9 秒の内、5 秒間しか燃焼していなかったためトータル

インパルスが少なかったこと、燃焼後重量も871gとHyperTEK 
L型に比べ200g強も重いことから再度改良が必要となった。こ

の段階で宇宙ロケット部は後述する秋田県能代市での打ち上げ

に供する機体開発に専念するため、エンジン開発は研究室学生

に引き継がれた。肉厚の薄いモータケースで穴が開く原因とし

て、燃料が先に燃え尽き高温の酸化剤にさらされ、モータケー

ス自体が燃焼するためと考え、モータケース内径を拡大してさ

らに燃料を増量し、酸化剤が尽きた後に若干燃料が残ることを

許容することとした。肉厚 3mm の燃焼試験では成功し(No.7)、
1.5mmでも成功したが（No.8）それぞれロードセルの取り付け

不具合により正確な推力が測定できなかった。1.5mmの燃焼試

験（No.8）では酸化剤の充填不足により最後まで燃焼が継続で

きなかった。ロードセル取り付け部を改善し再度燃焼試験を行

ったところ、燃焼に成功し、トータルインパルスも 4604Ns と
HyperTEK L型の4741Nsに対しその差がばらつきとみなせる範

囲内まで到達することができた(No.9)。ただし今度は燃料の燃

え残り量が239gと多くなり、その結果モータ全体の燃焼後重量

が843gとHyperTEK L型の658gに対し200g弱重くなった。こ

れは燃料の重量を調整すれば対応できるものと考えている。こ

のエンジンを2016年8月の秋田県能代市での打ち上げに供すべ

く、再現性確認を兼ねて燃焼試験を行った。実際の打ち上げは

海に向け、機体を回収するため浮力材としてスタイロフォーム

と呼ばれる発泡樹脂をエンジン及びタンクの周りに配置する必

要があったが、これが断熱材として働き熱的環境が悪化するこ

とが予想されたのでこの燃焼試験の際には実機を模擬してスタ

イロフォームを巻いた。その結果やはりエンジン部分が高温と

なり、燃焼途中で穴があいてしまった(No.11)。この段階で、ス

ケジュール的に能代での打ち上げには新規エンジンは間に合わ

ないと判断、新規エンジンの適用は断念し、HyperTEK L 型を

使用することとした。 
 
３．能代宇宙イベント（2016年8月） 

昨年の能代宇宙イベントでは研究室、ロケット部共に

打ち上げには成功したがパラシュートの分離は確認でき

ず、機体は海面に激突したと思われる状態で発見され、

データの回収はできなかった。そこで今年は新規エンジ

ンの搭載は断念するも、機体及びデータの回収を最大の

目標とした。宇宙ロケット部の機体は昨年度研究室の機

体設計を踏襲し、昨年機体が分離しなかったことについ

ての推定原因である分離機構駆動回路の脱落防止のテー

ピングをし、さらに野外組み立てを最小限にするための

充電端子の新設や、新規データロガーの開発・搭載を行

った。研究室機体はロケット部機体で行われた改善に加

え、1 段目に新規分離機構を搭載し、さらに計測器を 1
か所に集めGFRP円筒に搭載した計測モジュールを新設

し、万一海面に激突しても計測モジュール単体で浮くよ

うにした。さらに計測モジュールが破損しても個々の計

測機器を水密ケースに入れ浮上するようにし、加えて水

密ケースが破損しても浮上するように水密ケース内に密

閉袋で計測器と浮力材を配置することで 3 重の対策を行

った。 
 ロケット部機体及び研究室機体共に全長は 2.5m、直径

は 120mm である。計測器モジュールと 1 段目分離機構

を除き、極力共通化を行い、設計時間の短縮と互換性確

保によるハンドリングミスによる破損対策を行った。ま

た、海上の直径 4.5kmと広い範囲を漁船で捜索するため

無線信号を発信するビーコンを搭載したが、昨年のもの

とは異なり、より遠距離まで到達する山岳救助用に開発

されたものを搭載した。この信号を受信するためにも工

夫が必要であって、受信側が地表から高い位置にないと

受信できないことが事前の試験で判明したため、漁船上

でも高い位置が確保できるよう、いわゆる“自撮り棒”

を連結・固定して使用することで対応した。 
落下範囲を絞るためにパラシュートを 2 段階に分けて

放出すること、軽量化のために胴体にはCFRP を用い最

も薄いところで 0.28mm と薄肉化を進めたこと、機体の

水没を避けるためのフロート、海面を着色するためのシ

ーマーカを搭載したことは昨年と同様である。 
打ち上げ（海打ち）は 3 日間および予備日 1 日が確保

され、その間、7 大学・団体による計 8 機の打ち上げが

予定され、研究室は 1 日目に、ロケット部は 2 日目に打
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制御部分のマイコンは C++をメイン言語として使用

する 12 個の GPIO と 2 つのモータードライバを有して

いる市販の製品を使用している．開発環境がC++のため

C 言語が使用可能であり，講義で習得したアルゴリズム

などの知識を応用するのが比較的簡単となる． 
第 27 回全日本ロボット相撲大会における結果は表 1

のようになった．図 3 に大会の様子を示す．大会にもよ

るが概ね４回戦を勝ちぬけられれば全国大会への切符を

手にすることが出来る．しかし，１回戦，2 回戦目での

敗退が今回は多かった．主な原因としては，機体の操作

練習不足と練習に用いる土俵の状態が悪いことが考えら

れる．練習時と大会時において，土俵の吸着力などが異

なってしまったため機体の操作感が大きく異なってしま

った． 
今後は機体の性能の向上のためにも，より高い加工技術

の習得と機体重量の軽減や強度計算などの設計知識を学

んでいきたい．またロボット相撲では機体同士が押しあう

ことで駆動回路に大電流が生じてしまい，市販の基板では

耐性が追いつかないことがあるため，自作のモータードラ

イバの設計や，より多くのセンサを搭載できるようなマイ

コンによる制御などを模索していきたい．さらに練習環境

と実際の大会環境を同等のものにするためにも，土俵のた

わみなどにより生ずる摩擦を軽減する工夫も必要である． 

 

３．ロボット剣道活動報告 

ロボット剣道とはアーム型ロボットによる剣道大会で

ある．この大会の趣旨は知能を持つ関節型ロボットの普及

を目指すことである．大会はまだ始まったばかりであるた

め，これからの発展が見込まれる． 
大会では実際の剣道と同様に面，胴，小手，突きを技

名を発しながら繰り出す．攻撃頻度や逃げの姿勢による

反則なども定められており制限時間は 3 分，3 本勝負の

2 本先取で勝敗が決まる．剣道の有段者が技の判定を行

う．目視可能で人による操縦で戦う入門部門，カメラ映

像のみを見ながら操縦及び半自律で戦う遠隔操縦部門，

PC などにより自立で戦う自律部門がある． 
すべての部門混合での試合を行う．現在は入門部門の

機体が首位を独占しているが，自律部門の機体の技術が

進化してきているため，これからどうなるかは予想がつ

図2 工作センターでの機体の加工 

表１ 大会結果 

大会名 機体名 結果 

北海道大会 

（ラジコンの部）  

HAMR 1回戦敗退   

レッドスター 2回戦敗退  

SPEC 2回戦敗退

東海大会 

（ラジコンの部）  

チョコバナナ 3回戦敗退   

桐島 1回戦敗退  

ブラーバ 2回戦敗退

関東大会 

（ラジコンの部）  

HAMR 不参加  

レッドスター 3回戦敗退 

SPEC 2回戦敗退 

チョコバナナ 2回戦敗退 

CFCDX 1回戦敗退 

桐島 1回戦敗退

 

図3 第27回全日本ロボット相撲大会 
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  神奈川大学ロボットプロジェクト活動報告 

 

江上 正＊  榊 恵介＊＊ 秋谷 尚俊＊＊＊    

Activity Reports of Kanagawa University Robot Project  
Tadashi EGAMI＊   Keisuke SAKAKI＊＊   Takatoshi AKIYA＊＊＊ 

 

1. はじめに 

 神奈川大学ロボットプロジェクトでは，工学の基礎を活

用し，様々なロボットシステムの設計・加工・組立・制御

を行っている．このプロジェクトの目的は，ロボット製作

を通して「ものづくり」の楽しさ，大変さ，工学の基礎知

識，柔軟な発想，チームワークなどを学ぶことである．部

員の所属は機械工学科だけではなく広く工学部全体にわ

たっており，大学の講義や実験などで学んだ知識を駆使し，

他学科の学生と協力しあってロボットを製作し，国内・国

際のロボットコンテストに出場し，上位の成績を収めるこ

とを目指している．2008 年度から活動を初め，最初の 7

年間は神奈川大学の特別予算の支援を受けていたが，2015

年度からは機械工学科とテクノサークルの支援を受けて

活動している． 

現在，ロボットプロジェクトでは複数のチームが活動を

している．ロボット相撲，二足歩行ロボット，ロボット剣

道，室内飛行ロボットの４チームである．これらのチーム

はそれぞれ設計やプログラムなどの担当に分かれて，大会

に向けて日々作業を行っている． 

本報告ではこの2015年度の活動実績を報告する． 

 

2．ロボット相撲の活動報告 

全日本ロボット相撲大会は,富士ソフト株式会社が主

催，運営している大会である. 第 1 回大会は 1990 年に

開かれ，2015 年度で 26 年目を迎える．ルールは，直径

1,540mm の円状の鋼板上において，縦 200mm×横 200mm×

高さ無制限，重量3kg以内の力士ロボット同士を戦わせる．

実際の相撲と同様に土俵外へ出てしまったら1本となり2

本先取で勝利となる．部門としては，手動で操作するラジ

コン型，センサを搭載し，あらかじめ記述したプログラム

通りに動作する自立型の２種類がある．  

ロボット相撲チームは，全日本ロボット相撲大会へ出場

し，全国大会へと進出することを目標としている．主に大

会の始まる前の冬から春にかけて機体の構想を練り，設計

を行う．図１に示すようにSolidWorks にてギアボックス

等を設計し，衝突が発生しないか，穴の位置にズレが生じ

ていないか等を検証する．春から夏にかけては部室や工作

センターの工作機械を利用して，各部品を加工する．この

とき、主に実習を経験している機械工学科の学生が担当す

るが，他学科の学生でも加工が出来るように学生が指導す

ることもある（図2）． 

ラジコン型の機体では、送信機のスティックの傾き具合

に応じて，左右のモータを回転させることによって移動す

る．一方，自立型の機体では手動による操作が禁止されて

いるため，土俵のフチの白線を検出したり，物体検出セン

サを用いて敵の方向を認識したりして動作を決定する． 

*教授 機械工学科 
 Dept. of Mechanical Engineering, Professor 

**ロボットプロジェクト前部長 
Robot Project, Former President 

***ロボットプロジェクト部長 
Robot Project, President 
 図１ SolidWorks上でのアセンブリ設計した機体 
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制御部分のマイコンは C++をメイン言語として使用

する 12 個の GPIO と 2 つのモータードライバを有して

いる市販の製品を使用している．開発環境がC++のため

C 言語が使用可能であり，講義で習得したアルゴリズム

などの知識を応用するのが比較的簡単となる． 
第 27 回全日本ロボット相撲大会における結果は表 1

のようになった．図 3 に大会の様子を示す．大会にもよ

るが概ね４回戦を勝ちぬけられれば全国大会への切符を
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３．ロボット剣道活動報告 

ロボット剣道とはアーム型ロボットによる剣道大会で
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大会では実際の剣道と同様に面，胴，小手，突きを技
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進化してきているため，これからどうなるかは予想がつ

図2 工作センターでの機体の加工 

表１ 大会結果 

大会名 機体名 結果 

北海道大会 

（ラジコンの部）  

HAMR 1回戦敗退   

レッドスター 2回戦敗退  

SPEC 2回戦敗退

東海大会 

（ラジコンの部）  

チョコバナナ 3回戦敗退   

桐島 1回戦敗退  

ブラーバ 2回戦敗退

関東大会 

（ラジコンの部）  

HAMR 不参加  

レッドスター 3回戦敗退 

SPEC 2回戦敗退 

チョコバナナ 2回戦敗退 

CFCDX 1回戦敗退 

桐島 1回戦敗退

 

図3 第27回全日本ロボット相撲大会 
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に向けて日々作業を行っている． 

本報告ではこの2015年度の活動実績を報告する． 
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全日本ロボット相撲大会は,富士ソフト株式会社が主

催，運営している大会である. 第 1 回大会は 1990 年に

開かれ，2015 年度で 26 年目を迎える．ルールは，直径

1,540mm の円状の鋼板上において，縦 200mm×横 200mm×

高さ無制限，重量3kg以内の力士ロボット同士を戦わせる．

実際の相撲と同様に土俵外へ出てしまったら1本となり2

本先取で勝利となる．部門としては，手動で操作するラジ

コン型，センサを搭載し，あらかじめ記述したプログラム
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し，全国大会へと進出することを目標としている．主に大

会の始まる前の冬から春にかけて機体の構想を練り，設計

を行う．図１に示すようにSolidWorks にてギアボックス

等を設計し，衝突が発生しないか，穴の位置にズレが生じ

ていないか等を検証する．春から夏にかけては部室や工作

センターの工作機械を利用して，各部品を加工する．この

とき、主に実習を経験している機械工学科の学生が担当す

るが，他学科の学生でも加工が出来るように学生が指導す

ることもある（図2）． 

ラジコン型の機体では、送信機のスティックの傾き具合

に応じて，左右のモータを回転させることによって移動す

る．一方，自立型の機体では手動による操作が禁止されて

いるため，土俵のフチの白線を検出したり，物体検出セン

サを用いて敵の方向を認識したりして動作を決定する． 
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 図１ SolidWorks上でのアセンブリ設計した機体 
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かない．機体は画像処理ができるように機体の面，胴，

小手それぞれが赤，青，黄と色分けされている．また，

形状や軸数も厳しく定められており，機体を大きく変え

ることができないため，適切な判断と対処が大切である． 
神奈川大学チームの機体は 4 軸でダイナミクセルＲＣ

サーボを用いてパワフルで素早い動きができるようにし

てある．頭部と腕には3Dプリンターで作った部品を用い

ており，自律部門への出場を目標に開発を行っている．現

在，MATLAB という数値処理ソフトを使って画像処理を

しており，色を認識してその座標に打ち込むようにしてい

る． 

 2015 年 12 月 12 日に神奈川県立青少年センターでの

第 3 回 ROBO-剣大会に出場したが，残念なことに初戦

敗退で終わってしまった．相手の機体が部位を後ろに配

置させており，画像での座標指定がうまくできなかった

ためだと思われる。しかし，MATLAB による機体制御が

評価されて制御技術賞をいただくことができた．(図４) 
PC 上での相手を検出するための画像処理がまだ遅い

ため，今後は画像処理プログラムのアルゴリズムの最適

化を行い，より早い動作をするように改良したい．また，

今回の大会の反省から奥行を判断するため，距離計測が

可能な赤外線レーザーまたはステレオカメラを搭載する

ことを考えている． 

４．2足歩行ロボット活動報告 

 ２足歩行ロボットチームは，引き継ぎがうまくいかず，

今年度は新入生しかいない状態であった．そのため，最

初は近藤科学が出している市販品の KHR-3HV を利用

して２足歩行ロボットについて一から学ぶことにした．

その結果，サーボの制御方法や位置調整などを通じて自

分でモーションの作成ができるようになってきた．また

外部に取り付ける装飾や部品なども作成した．直前で大

会ルールの改正があり，あらかじめ用意していた横攻撃

のモーションが使えなくなってしまうなどの問題があっ

たため，急きょ別のモーションを用意するなどの対策を

行う必要があった． 
2016 年 2 月 13 日につくばカピオ サイバーダインア

リーナで行われた第 12 回 ROBO-ONE Light に出場し

た．ROBO-ONE は，２足歩行ロボットによる格闘競技

大会である．ROBO-ONE と ROBO-ONE Light の 2 つ

のクラスが用意されている．相手を倒すと 1 ダウンとな

り，先に 3 ダウン取った方の勝利となる．また，倒され

た方は 10 秒以内に起き上がらなければ負けになってし

まう．今回は初心者でも出場しやすい ROBO-ONE Light
の方に出場した．結果は 3 回戦まで進み，両者 1 ダウン

の判定負けでエントリー71 中ベスト 16 に入ることがで

きた．(図５) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

５. おわりに 

 室内飛行ロボットチームは，今年度から活動を開始し

たため，まだ機体の製作中であり大会などへの出場はで

きていない．今年度は３つのグループで大会出場を行い，

ロボ剣の制御技術賞と ROBO-ONE Light のベスト16が

主な成果であった． 

  ロボットプロジェクトは2015年度で創立8周年になる

が,機械工学科だけでなく，電気電子情報工学科や経営工

学科，物質生命化学科，総合工学プログラムなど幅広く工

学部からロボットに興味のある学生が集まっており，希望

のグループに分かれて活動を行っている．大会の出場が大

きな目標であるが，それ以外にもオープンキャンパスや神

大フェスタ，神大テクノフェスタ，ホームカミングデーで

の実演展示などで多くの来場者を集めている．また 2015

年度から夏休みに近隣の小学生にモノ作りの楽しさを教

える模型教室を開いており，小学生への人材育成にも貢献

している．大会における成果も出始めてきており，今後ま

すます活動が活発になることを期待したい．  

図４ 第3回 ROBO-剣大会 

図５ ROBO-ONE Light 
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 ４）研究所特別研究員 
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教務技術職員   萩原 健司          教務技術職員   金子 信悟      
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かない．機体は画像処理ができるように機体の面，胴，
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る． 
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評価されて制御技術賞をいただくことができた．(図４) 
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４．2足歩行ロボット活動報告 
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の判定負けでエントリー71 中ベスト 16 に入ることがで

きた．(図５) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

５. おわりに 

 室内飛行ロボットチームは，今年度から活動を開始し

たため，まだ機体の製作中であり大会などへの出場はで

きていない．今年度は３つのグループで大会出場を行い，

ロボ剣の制御技術賞と ROBO-ONE Light のベスト16が

主な成果であった． 

  ロボットプロジェクトは2015年度で創立8周年になる

が,機械工学科だけでなく，電気電子情報工学科や経営工

学科，物質生命化学科，総合工学プログラムなど幅広く工

学部からロボットに興味のある学生が集まっており，希望

のグループに分かれて活動を行っている．大会の出場が大

きな目標であるが，それ以外にもオープンキャンパスや神

大フェスタ，神大テクノフェスタ，ホームカミングデーで

の実演展示などで多くの来場者を集めている．また 2015

年度から夏休みに近隣の小学生にモノ作りの楽しさを教

える模型教室を開いており，小学生への人材育成にも貢献

している．大会における成果も出始めてきており，今後ま

すます活動が活発になることを期待したい．  

図４ 第3回 ROBO-剣大会 

図５ ROBO-ONE Light 
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２．予 算 
平成 27 年度の予算・決算額を表－１に示す。 

       

表－１     （単位：千円）             *工学研究所共同研究内訳 

業  務  項  目 予 算 額  決 算 額 共同研究代表者 予算額（千円）

研究所運営費 3,744 3,637 岩田   教授 3,500

大型共同設備管理運営 4,000 4,085 吉田   助教 1,900

工学研究所共同研究* 14,000 13,999 田邉    助教 1,600

（特）テクノフェスタ 2,300 2,307 南齋    助教 1,600

（特）テクノサークル 5,300 5,295  岩倉  准教授 4,200

合    計 29,344 29,323 宇佐見  准教授 1,200

 計 14,000
 
３．共同研究／プロジェクト研究 
  平成 27 年度の工学研究所共同研究／プロジェクト研究を表－２に示す 

 
表－２ 

共同研究 

機能維持性能に優れた座屈拘束ブレース付中高層建築物の研究 岩田 衛／建築学 

ナノ空間制御シリカへのペプチド固定化による高性能不斉触媒の開発 吉田 曉弘／物質生命化学 

金属間化合物を活性点とした CO2還元用助触媒の開発 田邉 豊和／物質生命化学 

光架橋型ハイドロゲルを用いた湿性沈着物の簡易分析手法の開発 南齋 勉／物質生命化学 

多光子イオン化過程を利用する新反応開発 岩倉 いずみ／化学 

恐竜の歩行・走行の力学シミュレーション 宇佐見 義之／物理学 

 
 
 
 

プロジェクト研究 

Ａ 高周波回路の解析・設計理論の整備と対応ソフト開発 平岡 隆晴／電気電子情報工学 

Ｃ 高安心・超安全交通研究所（ＫＵ－ＷＩＰＦ） 松浦 春樹／経営工学 

Ａ 構造物の耐震安全性及び耐久性の評価方法に関する研究 趙 衍剛／建築学 

Ａ 新たな低炭素エネルギー社会に対応した新型電池の開発 松本 太／物質生命化学 

Ａ 三次元周波数分析を用いた振動モデル化技術の構築 山崎 徹／機械工学 

Ａ 多分岐ポリマー系ナノハイブリッド材料の開発と応用 横澤 勉／物質生命化学 

Ａ 高速高精度 DNA 増幅装置の開発 山口 栄雄／電気電子情報工学 

Ａ 刺激応答性材料の開発 亀山 敦／化学 

Ａ 
グリーンイノベーションの基盤となるナノ構造制御触媒の開発

研究 
引地 史郎／物質生命化学 

A 
車両等に装備するためのポリカーボネート窓の表面改質に関す

る研究 
新中 新二／電気電子情報工学 

A 超精密加工による高品位表面の創成に関する研究 中尾 陽一／機械工学 

A 
座屈拘束ブレースの風と地震における多段サイクル疲労性能の

研究 
岩田 衛／建築学 

A 建物の熱・換気性能の現場測定法の研究 奥山 博康／建築学 

A 難焼結性セラミックス SnO2の高密度化と応用に向けた物性評価 齋藤 美和／物質生命化学 

A 潮流発電ユニット開発の最先端技術：相反回転化 中西 裕二／機械工学 

A パルスレーザー光を利用した反応開発および機構解析 岩倉 いずみ／化学 
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４．講演会 
「暮らしの中のサイエンス」連続講演会 
テーマ：『暮らしを変える宇宙開発』     
場 所：神奈川大学みなとみらいエクステンションセンター 
●第 1 回 2015 年 10 月 3 日（土）13:30～15:00 
○ロケットを安全化する――ハイブリッドロケットが変える暮らし 
 宇宙航空研究開発機構宇宙科学研究所 宇宙飛翔工学研究系教授 嶋田 徹 
●第 2 回 2015 年 10 月 3 日（土）15:20～16:50 
○超小型衛星が開く新しい宇宙利用と産業 
 次世代宇宙システム技術研究組合理事長 有限会社オービタルエンジニアリング取締役社長 山口 耕司 
●第 3 回 2015 年 10 月 24 日（土）13:30~15:00 
○超小型衛星を使って宇宙開発に乗り出そう 
 宇宙航空研究開発機構宇宙科学研究所 東京工業大学理工学研究科教授/連携教授 松永 三郎 
●第 4 回 2015 年 10 月 24 日（土）15:20～16:50 
○宇宙から暮らしを変える――気象衛星ひまわり開発物語 
 三菱電機株式会社 ひまわりプロジェクト部長  西山 宏 
 
５．神大テクノフェスタ２０１５ ―くらしと環境の未来― 
日時：2015 年 10 月 23 日（金）12:00－16:30 
場所：神奈川大学横浜キャンパス 3 号館 305 室・2 号館演習室 
実施内容 
１）講演会（3 号館 305 室） 
  工学系講演 1 件 
    宇宙エレベーターが切り開く未来 （一般社団法人 宇宙エレベーター協会 会長 大野 修一） 

２）研究ポスター発表（2 号館演習室） 
  大学院生によるポスター発表・作品展示 39 件 
  学部生によるポスター発表 19 件 
  テクノサークルによるポスター発表・作品展示 5 件   総計 63 件 
３）実演展示 2 件（宇宙エレベータ・フォーミュラーマシン） 
４）企業展示 20 社、1 同窓会（2 号館演習室） 
５）研究相談窓口（2 号館演習室） 
６）技術・情報交換会（10 号館 3 階学生ラウンジ 17:00－18:00）

６．大型装置使用実績 

平成 27 年度の大型装置装置使用実績を表－３に示す。 

 

                              表－３                           （時間） 

研究室名 TEM SEM XRD TF-XRD XPS ICP CCD NCSM

機械工学科 0 101 127.5 0 7 0 0 51.5 

竹村研究室 101 58.5 7   

寺島研究室 69   

中尾研究室 51.5 

電気電子情報工学科 0 18 16.5 7.5 110.5 0 0 0 

新中研究室 7.5 110.5   

中山研究室 1   

松木研究室 17 16.5   

山口研究室                 

物質生命化学科 252.5 1202 1052 334.5 395.5 287 782 61 

井川研究室 30 105   

池原研究室 22 8.5 91 61 

上田研究室 51.5 349.5 18.5 107.5   

岡本研究室 8.5   

小野研究室 14   

金研究室 37 384 31.5 3 56   

引地研究室 4.5 39 51 21 640   

松本研究室 144 376 991 287 227   

本橋研究室 27 142   

横澤研究室 15.5 13.5 2.5   7       

化学教室 0 64 0 0 0 0 184 0 

岩倉研究室 184   

亀山研究室 64   

三相乳化プロジェクト 0 0 0 0 0 0 0 0 

合計時間 252.5 1385 1196 342 513 287 966 112.5

機械工学科（％） 0.0 7.3 10.7 0.0 1.4 0.0 0.0 45.8 

電気電子情報工学科（％） 0.0 1.3 1.4 2.2 21.5 0.0 0.0 0.0 

物質生命化学科（％） 100.0 86.8 88.0 97.8 77.1 100.0 81.0 54.2 

共通教室（％） 0.0 4.6 0.0 0.0 0.0 0.0 19.0 0.0 

三相乳化（％） 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 
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２）研究ポスター発表（2 号館演習室） 
  大学院生によるポスター発表・作品展示 39 件 
  学部生によるポスター発表 19 件 
  テクノサークルによるポスター発表・作品展示 5 件   総計 63 件 
３）実演展示 2 件（宇宙エレベータ・フォーミュラーマシン） 
４）企業展示 20 社、1 同窓会（2 号館演習室） 
５）研究相談窓口（2 号館演習室） 
６）技術・情報交換会（10 号館 3 階学生ラウンジ 17:00－18:00）

６．大型装置使用実績 

平成 27 年度の大型装置装置使用実績を表－３に示す。 

 

                              表－３                           （時間） 

研究室名 TEM SEM XRD TF-XRD XPS ICP CCD NCSM

機械工学科 0 101 127.5 0 7 0 0 51.5 

竹村研究室 101 58.5 7   

寺島研究室 69   

中尾研究室 51.5 

電気電子情報工学科 0 18 16.5 7.5 110.5 0 0 0 

新中研究室 7.5 110.5   

中山研究室 1   

松木研究室 17 16.5   

山口研究室                 

物質生命化学科 252.5 1202 1052 334.5 395.5 287 782 61 

井川研究室 30 105   

池原研究室 22 8.5 91 61 

上田研究室 51.5 349.5 18.5 107.5   

岡本研究室 8.5   

小野研究室 14   

金研究室 37 384 31.5 3 56   

引地研究室 4.5 39 51 21 640   

松本研究室 144 376 991 287 227   

本橋研究室 27 142   

横澤研究室 15.5 13.5 2.5   7       

化学教室 0 64 0 0 0 0 184 0 

岩倉研究室 184   

亀山研究室 64   

三相乳化プロジェクト 0 0 0 0 0 0 0 0 

合計時間 252.5 1385 1196 342 513 287 966 112.5

機械工学科（％） 0.0 7.3 10.7 0.0 1.4 0.0 0.0 45.8 

電気電子情報工学科（％） 0.0 1.3 1.4 2.2 21.5 0.0 0.0 0.0 

物質生命化学科（％） 100.0 86.8 88.0 97.8 77.1 100.0 81.0 54.2 

共通教室（％） 0.0 4.6 0.0 0.0 0.0 0.0 19.0 0.0 

三相乳化（％） 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 
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神奈川大学工学研究所所報執筆規程 
 

1978 年（昭和 53 年）2月 ５日 

改訂 2015 年（平成 27 年）5 月 20 日 

 

１．投稿資格 
投稿筆頭者は原則として神奈川大学工学部属教職員とす

る．ただし原稿を編集委員会が依嘱する場合はこの限りで

はない．また連名者については制限しない． 
２．記事の種類 
巻 頭 言       

論   説       学問・技術・本研究所の事業・動向などに

関する論説，意見． 
総 合 論 文       専門の学協会などに発表された研究論文を

骨子として，著者の一連の研究をまとめ，

これにその分野における地位を明らかにす

るような解説を若干つけたもの． 
共同研究報告 発足時点では〔共同研究の紹介〕，中間時点

では〔共同研究の現況〕，研究終了または一

段落の時点では〔共同研究の成果要約〕と

して，その現状が報告される． 
プロジェクト研究報告 発足時点では研究の紹介，中間時

点では研究の現況，研究終了または一段落

の時点では研究の成果要約として，その現

状が報告される． 
テクノサークル報告 テクノサークルの紹介およびその現

状が報告される． 
総    説 総合論文と略同一性格の記事であるが，解

説的色彩の強いもの． 
トピックス       その時々のトピックスについての展望ある

いは解説． 
随    想 研究・開発などの思い出，意見，感想，経

験談など． 
国際交流研究 学外（国内，国外）における研究・講義・

出張に関する経験談など． 
特    集 その号の特集として特別記事を設けること

がある． 
３．用語 
用語は和文とする．ただし総合論文に限り欧文でもよい．

また〔英文目次〕作成のため，原稿には〔英文題目〕のほ

か〔著者氏名〕および〔職名，所属〕の英語名をつける． 
４．提出期日 
その年度により定める． 

５．頁数 
以下の頁数はすべて〔刷り上り〕のものを示す． 

総合論文      原則として 20 頁以内．和文の場合は〔欧文

内容概要（1 頁以内）〕，欧文のときは〔和文

内容概要（1頁以内）〕をつけることができる． 
共同研究報告 原則として 10頁以内． 
論説・随想 原則として4頁以内． 
プロジェクト研究報告・テクノサークル報告 原則として

2頁以内． 

総説・トピックス・その他の記事 原則として8頁以内． 
６．原稿の書き方 
原稿の書き方は，この〔規程〕ならびに〔神奈川大学 工

学研究所 所報 執筆要領〕による． 
７．原稿の責任と権利 
掲載された論文などの内容についての責任は著者が負う

ものとする．またその著作権･編集出版権は〔神奈川大学 

工学研究所〕に属する． 
８．採否 
原稿の採否および分類は〔神奈川大学 工学研究所 編

集委員会〕において行う． 
９．原稿の提出先 
原稿の提出先は〔神奈川大学 工学研究所 事務室〕と

する．そこで受領した日を原稿受付日とする． 
１０．その他 
（１） 原稿の枚数が規定限度を超過する場合は委員会

の承認を要するが，状況により超過分の実費を徴

することがある． 
（２） 図が印刷に不適当な場合は，専門家に依嘱して書

直すことがある．この場合の経費は著者負担とす

る．

 

工学研究所所報執筆要領 
 

工学 太郎＊   研究所 花子＊＊ 
 

Making Reports of Research Institute for Engineering 
 

Taro KOUGAKU＊    Hanako KENKYUJO＊＊ 
 
 
 
１．緒言 
 この工学研究所執筆要領は，このファイル自体が所報

原稿のテンプレートになっているので，著者が別にタイ

プしてある原稿をこの様式内にペーストすれば，以下に

記載する体裁の原稿が作成される． 
 テンプレートファイルは工学研究所事務室から著者あ

てにメールにより送付する． 
 原稿は，テンプレート（A4 版）に従って執筆し，提出

の際は，印刷した原稿（ハードコピー）とそのデジタル

データ（ファイル）を提出する．ファイルは MS Word
（Windows またはMac）またはTEXとする． 

 原稿記載の順序は，標題，本文，文献，付録，である． 

 
２．本文及び原稿の体裁全般 
 A4版用紙を用い，本文レイアウト（１ページあたりの文字数）

は，25字×45行×2段=2250字とする．ただしタイトルのみは1
段組である． 
 MS Word の“ページの設定”の“文字数と行数”のタブ中の

設定はフォントサイズ８，段数２で文字数26，行数45とし，

“余白”のタブ中の設定は上45下40左34右34としてある． 

 和文文字はMS明朝，英文文字はTimes New Romanとする．

ただし，記号などにSymbolを用いることが出来る． 

 本文，図，表及び式は原則として左右の段にまたがら

ないように書く． 
 小数点は〔．〕を用い，カンマ〔，〕を用いない． 
 句読点は〔，〕〔．〕とし，〔、〕〔。〕を用いない． 
 脚注はなるべく避ける． 
 

                                                                  
*教授 機械工学科 
Professor, Dept. of Mechanical Engineering 
**助手 建築学科 
Research associate, Dept. of Architecture 

３．記号及び単位の書き方 

 諸記号の字体は次のとおりとする． 
  （種 別）   （字 体）   （例） 
 数学的演算記号   立 体   sin，sinh 
  単位記号     立 体   cm，kg，MΩ 
  ベクトル量  斜体ゴシック  速度 V，力 F 
   量記号     斜 体   周波数 f，長さ l 
  化学記号     立 体   H2O，BaTiO2 
 文字の大きさは表 1 に示すとおりとする． 
 
４．図，写真及び表の作成 
 図，写真及び表が単段（片側）に収まらない場合は 2
段（両側）にまたがって書くことができる． 
 図，写真及び表の横に空白ができても，その空白部に

は本文を記入しない． 
 図，写真，表と本文及び図表相互の間は１行余白をと

る． 
 図，写真，表の見出しは本文と同一言語とする．図及

び写真の見出しはその下に，表の見出しは上に書く． 
 図，表中の記号類は，小さすぎて判別不能にならない

ようにする．また，複雑な記号類は，大きめに描くよう

にする． 
 写真は本文に貼るだけでなく，写真のファイルを添付

する． 
 

５．数式 

 数式エディタを用いて記載する． 
 式は単列に書くように整形する． 
 字体はTimes New Roman を使う．ただし，Symbol は
使用できる． 
 数式は原則として文章の行の中に入れない．やむを得

ず挿入する場合には，1 行高さを守る． 
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例１〔分数式の例〕 
…これは ( ) / ( )a b c d   の形を取る． 

例２〔指数式の例〕 
…電流は i I t x exp( / )  の形となる． 

 文中でなく，式を別行にする場合には，次のように書

いても良い．その結果，〔上例の式〕は次の形を取る． 
例１〔分数式の例〕 

…その結果，これは次式の形を取る． 

a b
c d



   (1) 

 
例２〔指数式の例〕 
…その結果，電流は次式の形となる． 

 i Ie t x  /    (2) 
 
６．文献記載方法 
 文中の文献引用は，引用箇所に文献ナンバーを上付き

カッコでつける． 
 参考文献（References）はナンバーに（ ）を付して本

文末に列記する． 
引用文献は原則として以下のA，B のように記載する． 
（A）雑誌の場合 
(No.) 著者名，“標題”，雑誌名，巻－号（発行年-月），p.ページ． 

例 
(x) 赤坂憲夫，青山幸夫，宮下俊夫，“広帯域増幅器の特性”，電

子通信学会誌，52－192（1977-8），p.1125． 

(x) E. W. Euller and R. F. Stoessel, “……”, Mech. Engng., 90-3 (1968-3), 

p.42． 

（B）単行本の場合 
(No.) 著者名，“書名”，発行所名，（発行年），p.ページ． 

例 

(x) 田部浩三，竹下 誠，“塩酸触媒”，産業図書，（1976），p.1225． 

 
７．原稿作成上のヒント 
 このテンプレートはWindows MS Word 97 で作成して

ある．著者が別に書いた原稿をコピーペーストすれば，

自動的に割付が決定する． 
 Word からコピーペーストする際，書式情報無しのテキ

ストのみをペーストするには，コピーした後にメニュー

の“編集”から“形式を選択して貼り付け...”を選択し，

“テキスト”を選ぶ． 
 第 1 ページ標題部分は 1 段組である．この部分では，

項目ごとにコピーペーストが必要である． 
 本文は著者原稿から図，表，脚注を除いてコピーし，

テンプレートにペーストする．その後で，図等のスペー

スを作ってテキストボックスを挿入し，その中に図など

をペースト，あるいはファイルからの挿入をする． 
 第 1 ページの脚注（著者所属など）には，直接入力し

ても，コピーした内容をペーストしても良い．ただし、 
MS Word の制限により、脚注の機能を先頭の“1．緒言”

の後ろに見えないように白文字で“＊”をつけてある．

ここを削除すると脚注も消えてしまうので注意が必要で

ある．（標題下の著者名に脚注の機能をつけるべきだが，

その場合は脚注が両段にまたがってしまうため，この形

式を採用した） 
 このテンプレートについて不明な点がある場合は，工

学研究所 事務局に問い合わせる． 
 
８．結言 
 校正は著者に依頼するので，校正刷りが到着後，速や

かに校正を済ませて，工学研究所 事務室まで返送する．

校正は，内容が著者提出のハードコピーと一致すること

を確かめるものであって，変更を加えることはできない． 
 著者の責任による修正が生じた場合には，その修正に

必要な実費を徴収する． 
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（６）その他委員会が認めたもの． 
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編集後記 
 
 

編集委員ならびに工学研究所事務職員各位のご協力のもと、工学研究所所報第 39
号が刊行となりました。工学研究所所報としては、最後の刊になります。 
これまで工学研究所所報では、年間活動および所員の研究分野を公表して工学研究

所の高い研究レベルを紹介し、新任の教員や退職される教員の方々には、これまでの

研究や思いを語る場としてご執筆頂いてきました。さらに、工学研究所共同研究、プ

ロジェクト研究、テクノサークルの成果報告に加えて、産官学協同研究や工学研究所

の年次報告書として重要な機能を果たして参りました。  
この工学研究所所報は本刊をもって終刊となりますが、来年度からはこれまでの工

学研究所所報の内容に加えて、所員の「受賞研究の紹介」、工学部特別予算として組ま

れている「重要機器整備関連研究」の報告書および「工学部通信」等を加えた、「神奈

川大学工学研究」として衣替えし、新たに刊行される予定です。新しい「神奈川大学

工学研究」ではこれまでにも増して、皆様の活動や研究を対外的にも広くアピールし

ていける報告書として、充実させていきたいと思っております。 
 これまで長年にわたり、発刊にご協力頂きました方々に改めて敬意を表するとと

もに、今後とも一層のご協力をよろしくお願い申し上げる次第です。 
（化学教室 岩倉いずみ） 
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