
チーム名 
がんばろう KOBE 

団体名 
神戸市立高専 

応募書類は本選終了後，公開されます．個人情報，メンバー写真等を載せないでください． 

＊チーム名の由来 
阪神淡路大震災からの復興の合言葉である「がんばろう KOBE」 
被災した神戸の人々にがんばろうという勇気を与えてくれたこの言葉をチーム名とし、私

たちも「がんばるエネルギー」を受け取り、そのエネルギーを周囲に与え地域の活性化、

震災に強い街づくり・意識づくりに貢献する！そんなチームを目指し命名しました。 

震災から 15年が経ち震災の傷跡はほとんどが消えましたが、震災の経験は消さないよう、
この「がんばろう KOBE」をきっかけとして震災について知り、街づくり・意識づくりを
考えて下さる方を増やしています。 
 
＊チームの紹介 
「がんばろう KOBE」は神戸高専のロボット工学研究会を主体としたチームです。 

地域のイベントなどに参加し、レスキューロボットのデモンストレーションを行い、子ど

もたちにはレスキューロボットに興味を持ってもらえるよう、大人の方には街づくり・意

識づくりを考えるきっかけとなるよう積極的に活動をしています。 

メンバーの構成は 4年 1 名、3年 2 名、1年 3 名の計 6名で構成されています。構成メン

バー全員が機械工学科ということもあり設計・製造には自信がありますが、要救助者の識

別など電子・プログラムの知識が求められる事に関しては知識・経験が少なく結果があま

り出ません。しかし！小さなことからコツコツと知識・経験を積み重ねることにより良い

ロボットづくりが出来るよう努力しています。 

～本大会の目標～ 

前大会惜しくも達成できなかった「全要救助者の完全救出！」 

「要救助者の重量識別を正確に行い、他の識別への挑戦の第一歩とする！」 

この 2つを目標としたロボットづくりを行います。 
 
＊チームのアピールポイント 
本大会では、昨年の大会と比較し家瓦礫・路上瓦礫が異なっている。このためレスキュー

ロボットには家瓦礫・路上瓦礫への対処・走破性が要求される。 
そのため私たちのチームは「多様な救助機構」・「クローラ」を対処法とし製作を行う。 
対処法の中でも走行機能のクローラは、これまでの大会全てで使用しているため蓄積され

た経験はとても大きい。悪路に影響されない走破性の高いレスキューロボットを是非みて

もらいたい！ 
識別への挑戦では前回に引き続きひずみゲージを用いた要救助者の重量測定を行う。 
昨年の大会では、ゲージに加わる力が分散してしまい思うような測定が行えなかった。本

大会ではその点を検証し片持ち梁方式・ロードセルの利用を行い、力がゲージに集中する

よう工夫し測定を行う。 
経験・工夫を活かした、良いものづくりを行います！！ 
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チーム名 
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団体名 
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＊レスキュー活動上の特徴（図などを使ってわかりやすく書いてください） 
《レスキューロボットの構成》 

 
 
 
 

《各ロボットの共通機能》 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

《各ロボットの個別機能》 
 
 
 
 
 
 
 
 

  《救助活動の流れ》 
  〈各ロボットの特徴〉 
1号機 

 
 

2号機 
 
 

3号機 
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単独で救助活動が可能な万能型

３台での構成。又、各ロボット

に能力の違いを持たせ連携救助

時の多様な救助を可能とする。 

万能型 

万能型 万能型 

万能型 

連携万能型 

連携 

～ 機構 ～ 

～ 識別システム ～ 

走行〈クローラ〉 
サスペンション機能を持た

せたクローラにより、悪路へ

の走破性の向上・瓦礫を乗越

える際の衝撃の緩和を図る。 

救助・搬入〈ベルトコンベア〉 
ベルトコンベア式での救

助・搬入により、要救助者へ

の負担を軽減し安全な救助

活動を行う。 

  重量識別〈ひずみゲージ〉 
ベッドに搭載されたひずみ

ゲージの情報を、レスコンボ

ードを介して PC のモニタ
ーに表示させ識別を行う。 

映像識別〈カメラ〉 
カメラ映像より要救助

者の体型等を確認し、

重量識別での結果と組

合せ正確な識別を行う 

親機（搬入専用）・子機（救助専用）

機能分担を行った救助活動。 

主・補助救助機構、形状に違いを持

たせた救助機構による救助活動。 

救助機構に、直行軸系 X、Y、Z＋旋
回の動作を用いた救助活動。 

１号機 

２号機 

３号機 

操
作
性 

多
様
性 

搬入機能 

救助機能 

〈救助機能〉 〈特化機能〉 〈救助性能〉 

搬入機能に特化し、親機・子

機を用いた多様な救助。 

救助機能に特化した操作性・

多様性バランスの良い救助。 

操作性を高め、簡易な操作に 
よる確実・安全な救助。 

各ロボットの特徴を活かし現場に適した救助活動を行う！ 
救助活動の難易度が高い現場に、

2号機によるサポートを行い、救
助の成功率を高める。 

活動の流れ〈例〉 



チーム名 
がんばろう KOBE 

団体名 
神戸市立高専 

ロボットの構成 第 
１ 
号機 

ロボット名（フリガナ） 
GK-01 Feriel 

(ｼﾞｰｹｰｾﾞﾛﾜﾝ ﾌｪﾘｴﾙ) 
移動 

1 台 
基地 

台 
受動 

台 
＊ロボットの重要な機能（箇条書きで２つ，具体的に示してください） 
・走破性を高めたアーム付クローラ 
・3方向からの要救助者の搬入が可能なベルト式搬入装置 
＊ロボットの概要（図などを使ってわかりやすく書いてください） 
《マシンの各部機能》 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
《救助の流れ》 
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ベルト式搬入装置 
右、後ろ、左の 3方向にベルトが
開き、どの方向からでもベッドに

要救助者を運ぶことが可能。 

アーム付クローラ 
上下に可動するアームにより大きな瓦礫

も乗り越えられるので迅速に要救助者の

元へ到着することが可能になった。 

親機と子機 
大型機と小型機とに機能を

分けることで機動性及び 
操作性が向上した。 

子機で要救助者を 
素早く救助 

他機で要救助者を 
救助する 

連携 

単独 

ベルトを開き 
他機の救助を待つ 

救助現場まで 
いち早く到着する 

救助完了後 
ロボットベースへ搬送 

ベルトを開き 
ベッドに搬送 



チーム名 
がんばろう KOBE 

団体名 
神戸市立高専 

ロボットの構成 第 
2 

号機 

ロボット名（フリガナ） 
GK-02 Lsifea+ 

(ｼﾞｰｹｰｾﾞﾛﾂｰ ﾘｼｱ ﾌﾟﾗｽ) 
移動 

1 台 
基地 

台 
受動 

台 
＊ロボットの重要な機能（箇条書きで２つ，具体的に示してください） 
・主, 補助救助機構２つの救助機構を用いた救助活動。 
・自由度を多く持つ補助救助機構に取付けたカメラ。 
 ※上記２つの機能詳細についてはロボットの概要《重要機能の詳細》にて示す。 
＊ロボットの概要（図などを使ってわかりやすく書いてください） 
《重要機能の詳細》 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

《救助活動の流れ》 
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要救助者を機体内部へ

と搬入し、ベッドに搭

載されたひずみセンサ

にて識別を行う。 

補助救助機構・カメラ 主救助機構 

      

アームの自由度を多 
く持たせることにより 
カメラの可視領域を広げ 
災害現場の状況・要救助 
者の位置確認を的確に行え 
る。先端の爪を使用し瓦礫の 

除去、主救助機構の補助が可能。 
 

 
ベルトコンベア 
機構を用いること 
により、要救助者に 
負担をかけずロボット 
内部への搬入を可能とす 
る。又、要救助者を安定し 
たベッド位置に搬入が可能。 

補助救助機構のカ

メラにより、現場

把握・要救助者の

探索・発見を行う。 

補助救助機構を用い

て、救助活動時の邪

魔となる瓦礫の除去

を行う。 

主救助機構を用い

て、要救助者の救

助活動を行う。 



チーム名 
がんばろう KOBE 

団体名 
神戸市立高専 

ロボットの構成 第 
３ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 
GK-03  Uranus 

（ｼﾞｰｹｰｾﾞﾛｽﾘｰ ｳﾗﾇｽ） 
移動 

１台 
基地 

台 
受動 

台 
＊ロボットの重要な機能（箇条書きで２つ，具体的に示してください） 
・X,Y,Z軸＋爪の旋回による瓦礫除去と要救助者の救助の補助を行うハンド。 
・要救助者に負担をかけないベルトコンベア式ベッド。 
＊ロボットの概要（図などを使ってわかりやすく書いてください） 
《各部機能詳細》 

    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
《救助活動の流れ》 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ロボットアイデア用紙    第１０回レスキューロボットコンテスト       ページ 6／6  
 

要救助者周辺の瓦礫及び家瓦礫

の壁や屋根を取り除く。又、広

い可動域により様々な状況に対

応することが出来、他機の補助

も可能とする。 

ベッド全体を可動させ要救助者

と床の間に滑り込ませることに

より救助する。点ではなく面で支

えるので要救助者への負担の少

ない救助を可能とした。 
悪路を走行する際の走破性の向上、内部振

動及び衝撃を緩和させるためにサスペン

ション付クローラを設けた。 

２．ベルトコンベア式ベッド 

３．サスペンション付きクローラ 

１．救助用ハンド 

要救助者のもとへ移動し、

救助活動の妨げとなる瓦

礫を除去する。 
 

①ベッドを巻き上げな

がら、②要救助者の下に

滑り込ませる。必要であ

ればハンドで補助する。 

ベッドをマシン内部へと

回収し、要救助者の搬入を

完了する。 


