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　Technical Journal of Advanced Mobility（次世代移動体技術誌）を 2020年に発刊し 5年目を迎えま
した。技術だけでなく，制度や，教育活動の分析など次世代移動体に関する論文や報告の発表の場と
して活用いただき，アクセス数も月 1,000件に到達し，アメリカ，中国など海外からのアクセスも 2

割程度を占めるまでになりました。今後とも，先端的な取り組みや新たな知見をアカデミアだけでな
く産業界，研究機関，行政機関などすべての分野，地域から発表していただければと思います。小型
無人航空機「ドローン」に関しては，2022年 12月 5日にレベル 4飛行を可能とする改正航空法が新
たに施行され，2023年度にはレベル 4による飛行試験も実施され，さらには無人地帯における目視
外飛行の新たな制度レベル 3.5も急遽公開され，本格的な利用の準備が整いつつあります。わたくし
ども JUIDAでは，年頭にその年の目標を掲げています。本年の目標を掲げるうえで，元旦に発生し
た能登半島地震災害におけるドローンの活用が大きなテーマとなることは言うまでもありません。
JUIDAでは，こうした状況に備え，2019年 2月に陸上自衛隊東部方面隊と「災害時応援に関する協
定」を締結し，2017年 7月の熱海市伊豆山土石流災害の際にも，自衛隊の要請でドローンによる被
害状況調査を応援しました。今回，輪島市からの協力要請を 1月 4日に受け，会員企業各社への協力
要請とともに，各社と連携して，捜索活動，被災状況調査，物資輸送等対応等を実施し，災害時に医
薬品をドローンで初めて輸送することにも貢献しました。また 1月 10日には陸上自衛隊第 10師団と
協定締結を行い，その活動をさらに広げました。被災された皆様には深くお見舞い申しあげるととも
に，ご協力を賜りました，関係各位にお礼申し上げます。こうした活動を確実に実施できるように，
2024年度の目標は，「ドローン社会貢献元年」と掲げたいと思います。Technical Journal of Advanced 

Mobilityもその実現に向け貢献する所存です。
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機械航空工学系学科の教育では，伝統的な各種理論と実際の現象との関係を理解するのに体験型教育プ
ログラムが重要視されている。さらに，実際の現象は，単一の理論のみと結びつくことは稀であり，複
数理論が統合化された結果である。そこで著者らは，機械航空工学を総合的に理解するためのプログラ
ムとして，名古屋大学と岐阜大学それぞれで飛行ロボット（自律滑空機）の設計・製作・評価を行う授
業を実施している。前報では，この 2大学のプログラムの連携について，特に 2021年 9月に初めて開
催した合同競技会の教育的効果を議論した。本論文では，2022年 9月に実施した第 2回目の合同競技
会における第 1回目からの変更点と，実際の競技や参加学生のアンケートの結果の変化から合同競技会
の改善効果について考察する。
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In the education of the Department of Mechanical and Aeronautical Engineering, experience-based 

education programs seem to be emphasized to understand the relationship between various conventional 

theories and actual phenomena. They are rarely associated with a single theory alone, but can often be 

related to the integration of multiple theories. Therefore, we have classes at both Nagoya and Gifu 

Universities, respectively focusing on the design, production, and evaluation of �ying robots or autonomous 

gliders. In the previous report, the educational impact of the collaborative efforts between these two 

universities was discussed, especially the educational effects on the �rst joint competition held in September 

2021. In this paper, we report the changes introduced in the second joint competition held in September 2022 

and examine the improvement effects of the joint competition based on the results of the actual competition 

and the participating studentsʼ surveys.  It was con�rmed that the competition records signi�cantly improved 

compared to the previous event, and studentsʼ motivations have continued to improve.

　Keywords:  coordinated action of multiple universities, joint competition, experience-based learning, 
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1．は　じ　め　に
機械航空工学系学科における体験型教育プログラムは，座学で学んだ 4種類の力学（材料力学・熱力学・
流体力学・機械力学）や制御工学に基づき，目の前で現象を再現して理論の妥当性や実際の様子を学生に理
解させること，さらに仕様を満たす製品を開発するための素養を学生に身につけさせるのに欠かすことがで
きない。産業界での実務においては，複数の理論が複雑に絡み合うものづくりが主流であり，複数理論が統
合化された実現象を実体験できる教育を受けていることが望ましい［1］。
このような観点から，国内外の大学において模型航空機の設計製作活動を授業や課外活動に取り入れる例
が多く見られる。その代表例を表 1に示す。米国のマサチューセッツ工科大学では，2003年から CDIO

（Conceive：構想；Design：設計；Implement：実装；Operate：運用）に関するチームベースでの体験的な
学習を提供する統合教育として，実習科目「Flight Vehicle Development」を実施している［2］。マルチコプ
ターを対象に旗取りゲーム等の自律飛行を必要とする 4つの課題を与えるが，マルチコプター自体の機体設
計はないようだ。「世界の空の首都」と呼ばれる米国カンザス州のウィチタ州立大学では，ボーイング社が
スポンサーを務める航空機設計競技会「Bronze Propeller Competition」を毎年開催している［3］。規定重量
の荷物（1 kg程度）を運搬する RCプロペラ飛行機を設計製作し，飛行性能のみならず市場価値（地域社会
や公共福祉，環境や経済に対するインパクト）を評価する。学部生にとっては卒業製作の一環（part of a 

two-semester long capstone design course）であるが，競技会には同大の卒業生や高校生も参加できる。室
蘭工業大学では，学部 3年後期と 4年前期に RCプロペラ飛行機を設計製作する「航空機設計法Ⅰ・Ⅱ」を
開講している［4］。その他，全日本学生室内飛行ロボットコンテストは，機械航空工学系学科に所属する学
生の課外活動として広く認知されている［5］。
以上の背景の下，東海国立大学機構（以下，東海機構）が設置している名古屋大学（以下，名大）と岐阜
大学（以下，岐大）の関係学科においては，東海機構直轄組織による連携教育プログラムの一環として，名
大は 2019年度，岐大は 2020年度からそれぞれ「飛行ロボット（自律滑空機）」の設計・製作・評価を行う
実習を実施している。名大では，工学部機械・航空宇宙工学科 3年生の必修科目「設計製図第 3」の 3種類
用意された選択テーマの内の 1つとして毎年 50名程の学生に対して実施され，岐大では工学部 4年生の選
択科目「航空宇宙生産技術（機械工学概論Ⅱ）」として 2020年度に 16名，2021年度に 35名，2022年度に
17名の学生に対して実施された。設計製作の対象となるのはグライダー状の飛行ロボット（自律滑空機）
であり，動力は持たないもののピッチング，ヨーイング，ローリングの運動のいずれかについて PID制御
の一部またはすべての要素を適用することで飛距離が伸ばせるようにしている点で飛行ロボットないしは自
律滑空機と称している。そして，著者らは両大学で行われている授業の連携を図り，両授業に実施されてい
る具体的な相違点も考慮しながら，両大学学生の教育効果を向上させるための第一段階として，2021年 9

月に初めての合同競技会「東海クライマックスシリーズ」（以下，東海 CS）を開催した。本競技会について
上述の他大学での活動との相違点を述べれば，ウィチタ州立大学と同様に競技会形式でありながら毎年対象

表 1　日米の大学における航空機設計製作活動

大学／企画 授業 機体形式 機体設計 制御系設計 競技会 複数大連携

マサチューセッツ工科大学 ○ マルチコプター △ ○ ╳ ╳

ウィチタ州立大学 ○ 固定翼プロペラ機 ○ 手動操縦 ○ △

室蘭工業大学 ○ 固定翼プロペラ機 ○ 手動操縦 ╳ ╳

東海国立大学機構 ○ 固定翼グライダー ○ ○ ○ ○

全日本学生室内飛行ロボット
コンテスト

╳ カテゴリーによる ○ ○ ○ ○
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者が入れ替わる正規授業の一環として実施している一方で，飛行ロボットコンテストのように普段の活動が
異なる複数の大学が連携している点が挙げられる。競技会形式かつ複数大学連携での体験型教育プログラム
は実施費用のみならず担当者の労務負担も大きいことから，その教育効果を継続的に点検し，より高い教育
効果となるよう改善していくことが求められる。
東海 CSの教育的効果について報告した前報［6］の主要な結論は「各大学の自主的な判断で実施した教育
プログラムにより，複数大学の相違点があるまま合同競技会を実施した結果，目標に到達するためのアプ
ローチの相違点などから工学的な気づきを促進し，効果的である。」であった。引き続き一年後の 2022年 9

月に開催した第 2回目となる合同競技会「東海 CS2022」では，第 1回目と比べて競技会の運営方法や参加
者，また運営費用の点で異なる点があり，また 2回続けることによる設計製作機体の性能向上や参加学生ア
ンケート結果の変化等が見られた。そこで，本論文では合同競技会東海 CSの第 1回目と第 2回目の相違点
とその効果についてまとめ，適切な改善について考察し，さらに 2023年以降の東海 CSを有意義にするた
めの道筋を明らかにすることを目的としている。
なお，名大では「飛行ロボット」，岐大では「自律滑空機」の名称をそれぞれの授業で多用するが，両者
は同一の製作物を指している。

2．飛行ロボット（自律滑空機）による体験型学習
2‒1　両大学における教育プログラム
両大学の実習では，前述の飛行ロボット（自律滑空機）の設計・製作を行う。本実習は，全長・全幅とも
に 1 m前後，重量 0.3 kg 前後（電装品を含む）の固定翼グライダーを，ゴムないしはコイルばねの弾性エ
ネルギーを機体の運動エネルギーに変換して初期推力を与える専用の離陸台から打ち出し，台からの直線距
離を競う。機首部分に搭載した姿勢方位センサー（AHRS）から角速度，加速度（重力含む），地磁気のベ
クトルを取得し，マイコン側でMadgwick �lterによりロール・ピッチ・ヨーのオイラー角に変換した情報
から，PID制御器によりエレベータ，エルロンまたはラダーの舵角を決定し，ピッチングとローリング（ま
たはヨーイング）を制御している。機体の設計・製作には，複数の力学理論と制御工学をすり合わせる。さ
らに，テストフライト等での破損も考慮し，一定の耐久性（強度）も必要とされることから，機体強度も考
慮する必要がある。したがって，設計段階では，機体強度と重量の関係を検討するための「材料力学」，機
体形状や翼形状などの空気力学特性を考える「流体力学」，各運動に対するフィードバック制御を考えた
「制御工学」が必要とされ，製作段階では，製作難易度や製作精度を考慮した加工方法の検討，3Dプリン
ターやレーザーカッターなどの加工機の選択，およびそれらに合わせた部品形状の検討，すなわち「加工
学」が必要とされる。他にも電装品へのアクセス性，破損修理の考慮など，ものづくりを通して複数の重要
な工学の理論と方法を活用し，かつ互いをすり合わせることで飛行距離の長い機体の製作を行う。なお，授
業の成績評価については競技会における飛行距離のみに基づくのではなく，別途レポート等によって行われ
る。また，名大と岐大の実施方法には相違点がある。前報［6］では参加学生アンケート結果に記載された相
違点に関して気づきがあったことのみに触れて，具体的な相違点の説明は行っていないため，本論文では次
節以降で相違点を具体的に説明する。
2‒2　名大における教育プログラム
名大では 2019年度から学部 3年生を対象とした秋学期授業として，前述の必修科目授業「設計製図第 3」
の 1テーマとして実施している。本授業では 1チーム 6名程度のチーム，全 8チームにより図 1のような飛
行ロボットの設計製作を行う。なお，機体先端のノーズ部分にフィードバック制御系を実現するための機構
が図 2のように収められている。授業は 1週あたり 1.5コマ分の 135分間とし，1週目は安全教育，3Dプリ
ンターや CADの使用方法，制御コード等に必要な知識に関する最小限の座学を行う。2週目からはチーム
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ごとに機体の設計・製作を行う。13週目にチーム対抗の競技会を行い，機体を調整しながら飛行距離を競
う。14週目には「大反省会」と称した 1時間超の反省会を行い，チーム毎に期待通りの成果を得られた／
得られなかった要因などについて，各力学や制御工学の観点から説明を求めている。前述の通り，評価は競
技会における飛距離に基づくのではなく，この反省会の内容をまとめたレポートを中心に行っている。参加
学生のアンケート結果については文献［7, 8］にまとめているが，過去 3年度実施した結果では概ね好評な結
果が得られている。
2‒3　岐大における教育プログラム
岐大では，学部 4年生を対象とした前期授業として 2020年度から前述の授業「航空宇宙生産技術（機械

工学概論Ⅱ）」をスタートした。1チーム 4～ 5名のチームに，図 3のような自律滑空機の設計・製作を，1

週あたり 2コマ分の 180分間とし，12週分を使って実施する。なお，名大と異なり選択科目のため受講者
数によってチーム数は毎年変化する。図 1，2に対比して図 3，4に岐大の自律滑空機の概要を示す。 

授業は，最小限必要となる理論の講義の後，各チームで機体のコンセプトの発表・意見交換を行う「企画
発表会」を行い，チームごとにコンセプトを修正しながら設計製作を行う。なお，岐大には航空工学の課程
がないことから，参加学生に航空力学の基礎知識を修得させるため，名大春学期科目「航空機力学第 1」を
単位互換科目として全員に受講させている。完成した自律滑空機は風洞試験および各チームによる飛行発表
会を行い，飛行発表会と同日に各チームのフライトを振り返る簡単な反省会を行う。風洞試験は飛行制御プ
ログラムの調整を目的とするのみならず，航空機開発に不可欠な試験とされる風洞を利用する体験そのもの
が学生にとって重要であると考えている。成績評価については，名大同様，設計製作のコンセプトやそれに
対する振り返り等の考察レポートから総合的に評価し，4名の教員による合意判定としている。過去 2度の

図 1　飛行ロボットの例（名古屋大学）

図 2　フィードバック制御系の実現（モータドライバ，モータ，リンク，駆動ワイヤー）
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授業に対する学生へのアンケートにおいて本講義は極めて高い評価を得ている。高い評価とした理由の一例
として，「単一の講義からでは味わうことができない設計・製作・風洞試験・飛行評価という一連のものづ
くりを体験できたから」との意見があった。一方で，「検討が必要な項目が多く時間的余裕がない」などの
課題意見も得られている。
2‒4　名大，岐大における教育プログラムの相違点
名大の飛行ロボットと岐大の自律滑空機の機体構成，および授業内容は概ね一致するが，前節までの説明
にも見られたようにいくつかの差異がある。主な相違点と特長を表 2に示す。機体の設計製作部位では，名
大が主要パーツのうちノーズ部以外を対象にしているのに対し，岐大は主要パーツすべてを対象としてい
る。主翼の材料は名大がプラスチック（3Dプリンター），岐大が木材の採用が多い。機体の姿勢制御方法に
ついては，エレベータに加え名大がラダー，岐大がエルロンとするケースが多い。その他の特徴として，名
大では競技会後の反省会を 1時間超の時間をかけた「大反省会」としている。岐大では授業の中で風洞の利
用を取り入れている。これらの相違点は，各大学の担当教員がそれぞれのカリキュラムポリシーを実施内容
に反映させているからである。すなわち，名大は機械・航空宇宙工学科の学生を対象にし，航空工学の基礎

図 3　自律滑空機の例（岐阜大学）

図 4　フィードバック制御機構（エルロン動作機構（左図）とセンサー等を格納したノーズ部（右図））

表 2　名大・岐大の差異と特長

設計・製作部位 主翼材料 機体の姿勢制御方式 その他の特徴

名大 ノーズ部以外 プラスチック（3Dプリンター） ラダー＋エレベータ 競技会後の「大反省会」

岐大 主要パーツすべて 木材（バルサ・ベニヤ） エルロン＋エレベータ 風洞の利用
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知識を有している受講生が多いのに対し，岐大は機械・知能機械・情報といった多様な学科・コースの学生
を対象にし，「ものづくり」を学ぶ「航空宇宙生産技術システムアーキテクト人材育成プログラム」科目群
の一つとして開講している。

3．合同競技会「東海 CS」の開催ならびに第 1 回目と第 2 回目での変化について
3‒1　合同競技会「東海 CS」の開催概要
東海 CSは両大学の飛行ロボット（自律滑空機）授業で上位のチームを招へいして開催する対抗戦として

2021年に初めての大会が行われた。第 2回目となる東海 CS2022の場合，名大から 2021年度学内競技会に
おける飛距離の上位 2チーム（全 8チーム中），岐大から 2022年度学内競技会における飛距離の上位 2チー
ム（全 4チーム中）の合計 4チームが参加した。なお，参加学生数としては各チームの一部メンバーのみの
参加となったため，名大 6名，岐大 8名の合計 14名である。さらに，運営の補助として各授業のティーチ
ングアシスタントを経験した学生，これから担当する学生，後述の企業有志チーム，東海国立大学機構など
の関係者，および一般観覧者を合わせると 100名超の参加者となった。また，オンライン配信においてもラ
イブ配信と後日配信を合わせて 100名超の申込みがあった。さらに，報道機関からの取材が新聞社 2社によ
り行われた［9, 10］。東海 CS2022の会場の様子を図 5に示す。

2022 年の第 2回目の大会（東海 CS2022）では，2021 年の第 1回目の大会（東海 CS2021）と同じく，離
陸台から最初の着地点までの直線距離の長さを競うルールとした飛行競技会ではあるものの，大会の改善を
目指すべく，以下のような変更点を設けた。

（1）�試技の回数の変更　些細な不具合により飛距離が短くなる場合もあるため，各チームの試技の回数を 2

回から 3回に増やし，最長飛距離の 1回分を当該チームの成績とした。
（2）�会場の変更　第 1回目は岐阜メモリアルセンター「ふれ愛ドーム」（最長飛行可能距離 約 39.7 m）で開

催したのに対し，各大学の授業とも平均的な飛行性能の向上を感じてきたことから，第 2回目はより大
きな会場である「OKBぎふ清流アリーナ」（最長飛行可能距離 約 43.9 m）とした。

図 5　東海 CS2022 会場参加者の集合写真
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（3）�クラウドファンディングによる資金の一部調達　第 1回目の成果を踏まえつつも，外部業者に委託した
オンライン配信を実施するには相当の資金調達が必要になるため，寄付型のクラウドファンディングを
行った。目標金額 2,000,000円に対して 2,505,000円の寄付が集まり，大会のオンラインライブ配信がテ
レビ番組同等に高品質で行われるなど，大会経費の一部として使用された。

（4）�企業有志チームの参加　企業の有志チームとして川崎重工業株式会社の有志チームが参加し，エキシビ
ション飛行を行った。有志チームメンバーは企業業務の合間を縫ってこの出場のために数か月かけて準
備した。この飛行は学生競技とは別の独自の離陸台を導入し，畳んだ主翼を離陸と同時に展開する可変
翼を有した機体による，高初速度，高離陸角での飛行が行われた。企業有志チームのフライトの様子を
図 6に示す。学生による競技とは異なる様子の飛行を実演したことで大変好評であり，有志チームメン
バーにも有意義な機会となった。このような企業チームの参加は，参加している学生のモチベーション
のさらなる向上に効果的であるとともに，飛行ロボット（自律滑空機）設計製作プログラムが一部業種
の企業における導入教育としても応用できる可能性があることを示唆している。

なお，競技会終了後にすべてのフライト動画を見ながら会場入場者全員で行う「大反省会」（約 1時間）
と，航空業界に関わる専門家をお招きして実施する講演会（約 30分間）については第 1回目，第 2回目と
もに継続実施した。
競技の結果は，名大 Bチームが 42.8 mで優勝（最優秀賞），岐大 Aチームが 36.7 mで準優勝（優秀賞）と
なった。参加チーム平均記録と合わせて第 1回目大会と比較する形で表 3に示す。いずれの数値も第 1回目
から大きく向上しており，機体の性能向上や競技のレベルアップが達成されている。なお，優勝チームの記
録はアリーナの壁まで到達したため，離陸台から壁までの直線距離で計測されており，さらに大きな記録と

表 3　東海 CS 競技会の結果

優勝 準優勝 参加チーム平均

2021年（第 1回目） 24.0 m 22.5 m
16.8 m

（5チーム平均）

2022年（第 2回目） 42.8 m 36.7 m
29.3 m

（4チーム平均）

図 6　企業有志チームのフライト
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なる可能性があった。これらの様子は東海機構航空宇宙生産技術開発センターの YouTubeチャンネル［11］
等で公開されている。
3‒2　競技参加学生ならびに競技関係学生へのアンケート
合同競技会とその元となる授業の教育効果を考察するため，第 2回目である東海 CS2022への参加学生に

アンケートを実施した。対象は学生のみとしており，競技参加学生 14名に大会運営の補助を行った学生を
加えた 23名とした。運営補助の学生は，1名を除いて前年度までに各大学での授業を受講しており，一部
は前回の東海 CS2021出場者が含まれている。設問は以下の通りの全 12問で，一部の設問にはそれに付随
した追加の設問も用意されているが，本論文ではアンケート結果から教育効果を考察できる設問に絞って議
論する。また，議論の便宜上，設問の番号は本アンケートから変更している。回答方法は設問（1）,（2）,（4）
～（6）が選択式と自由記述の併用，設問（3）,（7）が自由記述のみである。

（1）�東海クライマックスシリーズの参加は全体としてあなたにとって有意義でしたか？
　�選択肢（とても有意義／どちらかといえば有意義／どちらともいえない／どちらかといえば意義がな
かった／全く意義がなかった）ならびにその選択理由に関する自由記述

（2）�ご自身の所属大学のみで行う競技と比較して他大学との合同競技会は有意義でしたか？
　�選択肢（とても有意義／どちらかといえば有意義／どちらともいえない／どちらかといえば意義がな
かった／全く意義がなかった）ならびにその選択理由に関する自由記述

（3）�相手校の機体や飛行の様子と自分達の機体や飛行の様子を比較して気づいたことがあれば自由にお書き
ください。

（4）�このテーマでは他の授業や学生実験と異なり，チームワークやリーダーシップについて考える機会の提
供になることもねらいにしています。ねらいは達成されていると思いますか？

　�選択肢（達成されている／どちらかといえば達成されている／どちらともいえない／どちらかといえば
達成されていない／達成されていない）ならびにその選択理由に関する自由記述

（5）�今後このようなプロジェクト型の授業は大学工学部の授業として重視すべきだと思いますか？　それと
も不要ですか？

　�選択肢（必修科目として重視すべき／選択科目として用意すべき／不要／その他（自由記述））ならび
にその選択理由に関する自由記述

（6）�今後複数の大学間で同様のテーマについて合同で活動するテーマは重視すべきだと思いますか？　それ
とも不要ですか？

　�選択肢（重視すべき／希望者のみの参加でよい／不要／その他（自由記述））ならびにその選択理由に
関する自由記述

（7）�（中略）東海クライマックスシリーズの運営方針や今後改善すべき点などのご意見がありますか？
3‒3　アンケート結果
アンケートは大会終了後 2週間を期限とし，対象学生の全員から回答を得た。結果を図 7に示す。前回大
会でも同様のアンケートを行っており，その結果も併せて示す。なお，前回大会とは回答数が異なるため，
図 7は割合で表記している。
設問（1）では，前回大会と比較して今大会を「とても有意義」と回答した学生が増加しており，前回大会
と比較して満足度が向上していることがわかる。設問（2）においても同様の傾向で，「とても有意義」と回答
した学生が増えている。前回の東海 CS2021では，授業外での活動となる本競技会のような活動は求めてお
らず，その他の設問にもネガティブな内容の回答をした学生がいたが，今回のアンケートではそのような回
答も見られなかった。また，自由記述欄には「自分たちの行っていない制御や構造を見ることができた」な
ど他校の機体を観察して得た記述があり，前報［6］で示される，複数大学での取り組みで得られる教育効果
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があったものと再確認できた。設問（3）においても設問（2）と同様に，「岐大にはエルロンがあり，名大の授
業にないノウハウが見られた」「各大学，各チームで全く異なる設計思想があり，非常に興味深かった」な
ど，他校の機体を観察して得た回答があり，複数大学での競技会の効果が確認できた。
設問（4）では，前回大会と比較して評価が下がっている。前回よりも回答数の増えた「どちらともいえな
い」と回答した学生の自由記述を分析すると，「当然一人ではできないためチームで協力し，分業できるよ
うな体制にはしていた。自分がリーダーだったが特にリーダーシップは発揮しなかった。」という回答から，
自身の反省から評価を下げ，学生の意識はむしろ向上していることがわかった。また，設問（5）では，本実
習においてチームワークの必要性を感じた学生から「必須だとやる気のある人とない人の差が大きく全体と
しての士気が下がる可能性があると思うから」という回答からも，学生の意識が向上していることが確認で
きた。さらに，工学教育の議論から外れるが，「将来の就職先の活動に役立つと思ったから」と回答した学
生もおり，企業活動へのつながりを感じた学生も確認された。
設問（6）では，「その他」の選択肢における自由記述において「同様のテーマだとしても各大学の授業で重

視するものが異なる場合に限り有意義だと考える」と回答があり，本設問からも文献［6］の効果を確認でき
た。
設問（7）では，「飛行距離のみが評価項目なので，他の評価項目（滞空時間やデザイン性）も取り入れると

おもしろいと思う。」などのルール改正の意見や，参加校の追加などの意見に加えて，「飛行後の反省会とは
別に，参加学生同士で自由に意見交換できる時間を設けるとよいと思う」，「本番で飛ばす時間が短く，調整
や修理の時間がない。機体を交えて相手チームなどと意見交換をしたい。」といった，自主的な議論の場を
望む声があった。これを裏付けるように，大会終了後に両大学の学生が自然と議論を行っている様子が図 8
のようにみられた。
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図 7　アンケート結果
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4．合同競技会第 1 回目と第 2 回目での変化に関する考察
アンケート結果から，東海 CS の工学教育への効果と今後の課題について，以下のように考察する。

A） 第 1回目大会東海 CS2021のアンケート結果から考察した文献［6］では，「具体的な実施方法は各大学等
が自主的に判断し，結果として複数大学の実施方針に相違点がある方が，目標に到達するためのアプ
ローチの相違点などから工学的な気づきを促進し，効果的である」と考察している。今回のアンケート
でも設問（1），（2），（3），（6）の回答から同様の効果が確認でき，本取り組みの工学教育への効果が改め
て確認できる。また，「本大会がとても有意義」と回答する学生が増えて満足度が高まったことから，
本大会の教育的効果が向上していると推察できる。

B） 本競技会や関連授業に対する学生の意識が向上していることが，設問（4）の自身の反省から評価を下げ
た回答から考察できる。また，関連授業への意識についても向上されていることが文献［8］においても
確認されている。

C） 著者らは，競技会後の議論の場である「大反省会」を，工学教育効果を引き上げるために重要視してお
り，特に，本大会ではバックグラウンドの異なる他校と対峙するため効果が大きいと考えている。その
中で，学生自身から他校との意見交換が意義あるものと捉えて図 8のような自発的な議論や，設問（7）
のような自主的な議論の場を希望する声がある点から，本競技会の効果が感じられる。

D） 一方で，大会の改善を求める意見では，飛距離のみの評価だけでなく，その他の評価項目を加えたルー
ル改正の意見や参加校の増加を求める声があり，ルール改正後も特定のチームに有利に働かないように
考慮した項目を検討する必要がある。

以上を総合すると，第 1回目の東海 CS2021の実施以来，関係する両大学の学生のモチベーションが上昇
してきたところに，3­1節の特に（1），（2），（4）の変更点も良い方向に作用し，結果として競技結果，アン
ケート結果ともに合同競技会である東海 CSがより良いイベントに改善されていることが確認できた。D）
のような課題に取り組むことで，今後も工学教育に資するイベントとして東海 CSの継続的改善が期待でき
る。

図 8　競技会終了後に両大学学生が自然に意見交換を始めた様子
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5．お　わ　り　に
本論文では名古屋大学と岐阜大学で取り組んでいる「飛行ロボット（自律滑空機）」の設計・製作・評価
を行うプログラムについて説明し，特に工学教育の教育効果を高める取り組みとして著者らが開催する「東
海 CS」について，第 2回目の大会である「東海 CS2022」について紹介し，大会の競技や学生へのアンケー
トの結果から，第 1回目との比較も含めて今大会の効果を考察した。第 1回大会と比較して，競技記録が大
きく伸びたことやアンケート結果などから，学生のモチベーション向上が続いており，工学教育への効果に
つながっている。一方で，大会のルール改正を望む声があり，公平な競技会ができるよう検討が必要であ
る。さらに，今大会はクラウドファンディング等で資金調達を行ったが，継続的な取り組みにするためには
費用面の考慮も必要である。
なお，この東海 CSに関する一連の取り組みに関して，著者らは一般社団法人日本機械学会より 2022年
度日本機械学会教育賞を受賞している。本論文で考察した内容を十分に吟味し，次回第 3回目となる東海
CS2023を 2023年 9月 22日に岐阜市内で開催すべく，現在準備に取り組んでいる。
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