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チーム名 

なだよりあいをこめて 

団体名 

神戸市立科学技術高校・科学技術研究会 

応募書類は本選終了後，公開されます．個人情報を書かないでください 

＊チーム名の由来 

 前年度に使用した名前を引き継いでいます。 

 神戸市の灘駅の近くに学校があるので「なだ」としています。「あいをこめて」とは機械

での救助でも人の温かさという意味をこめています。 

 １５年前の阪神淡路大震災で、灘区も民家が倒壊するなどの大きな被害が出ました。 

 その時はまだ幼くて記憶も曖昧ですが、当時の事を思いつつ大震災の時に役立ちそうな

ロボットを製作していきたいです。 

＊チームの紹介 

 このチームは、科学技術高校のメンバー１，２年生で構成されています。 

２年生は前年度にも出場したため、前年度から学んだ事を生かし日々精進しています。 

 なかなかアイデアもでなくて苦労することが多いですが、全員でよく話し合いながら 

プロジェクトを進めています。 

 

＊チームのアピールポイント 

 今回、ガレキの対策や救助方法に力をかけました。 

 

・「新ガレキへの対策」 

 倒柱ガレキなど乗り越えることが可能なガレキには 

タイヤを大きくして乗り越えられるように各機工夫しました。 

 連結ガレキなどの大きな物はその上を通れるようにする 

専用のロボットを作りました。 

 

・「救出方法」 

 前回はダミヤンをアームで機内に寄せて救助していたので、引きずりなどのダメージが

ありました。今回はその「引きずり」を無くそうと、ダミヤンを持ち上げて救助する方法

を考えました。 

 

・「同一の機体」 

 同じ能力を持つロボットを２体作る事でどちらでも家ガレキの中や、その他の場所にい

るダミヤンを救えます。また、製作時間の短縮やメンテナンス時の手間を軽減する事が出

来るようになりました。 

 

 新しいガレキが追加された事で難しくなりましたが、色々工夫すればどんなガレキでも

超えられると考えています。身の回りにあることからヒントが得られる時もありました。 

 高校生だけのチームですが、アイデアや工夫など高専や大学とは少し違う事をしてレス

キューコンテストに挑みたいです。 

 チームのみんなと力を合わせてレスキュー活動を成功させたいと思っています。 
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チーム名 

なだよりあいをこめて 

団体名 

神戸市立科学技術高校・科学技術研究会 

＊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） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 各ロボットの特徴 

・１号機 

 車体左右に伸縮するアームでガレキなどの障害物を撤去する。 

レスキュー開始の時、最初に出動し他の機体が通れるようガレキ撤去、同時にダ

ミヤンの捜索をする。 

・２・３号機 

 ガレキ除去・救助・搬送が１台で出来る万能型。 

アームを使ってダミヤンを浮かせ、そのままベットに搬送する救出方法でダミヤ

ンを引きずる事なくベットに移動することが出来る。 

・４号機 

 連結ガレキの上に「橋」を設置し、通れる道を作る。 

1 号機の後に出動し、連結ガレキの場所まで行く。到着後、ガレキの上で展開して

橋を作る。 

 

●新ガレキ対策 

 連結ガレキはロボットで押しのけることが困難なため、ガレキの上に新たに道

を作ってしまおうと「道建設ロボット」を考えました。四号機は、機体全体で道に

なり、連結ガレキの上に覆いかぶさりながら上部を展開して道を作ります。 

 その他に倒柱ガレキをまたげるように車高を高くしたり、家ガレキでは上からア

ームを使いダミヤンを救助して「引きずり」によるダメージを無くす工夫をしまし

た。 
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チーム名 

なだよりあいをこめて 

団体名 

神戸市立科学技術高校・科学技術研究会 

第 

1 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

迅速果断（ジンソクカダン） 

ロボットの構成 

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） 

・走行時にすれ違えるように収納できるアーム 

・ガレキを自由に動かすことのできる可動ブレード 

＊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） 

・役割 
  ・素早く現場へ駆けつけ、救助スペースを確保する 

  ・救助作業中の他のロボットの補助 

  ・ダミヤンの音声による固体識別 

・特徴 
  ・探査機として素早い行動を行うため、四輪駆動を搭載 

  ・ブレードを使い、路上のガレキを除去し、安全な道を確保する 

  ・ダミヤン周りのガレキをアームで除去できる 

 ・アーム 

  ・ガレキ除去時に旋回しなくても 

   いいように伸びるアームを 

   機体の左右に 1 本ずつ付けた。 

  ・走行時に他のロボットの活動を 

   妨げないように収納式になっている。 

                    ・ブレード 

                     ①路上のガレキを運ぶために可動式ブレー                                             

                      ドを装備。上下に動くことで、坂やバン                      

                      ププレートに引っかからないように進め 

                      る。 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

中央のカメラは、１８０°回転

し、さらに上下に動く。 

① 
② 

② 

②開き角を調整することで、ガレキを好き

な方向に動かすことができる。また、私

有地エリア内にガレキを入れないように

もできる。 
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チーム名 

なだよりあいをこめて 

団体名 

神戸市立科学技術高校・科学技術研究会 

第 

2 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

一心同体（イッシンドウタイ）「壱」 

ロボットの構成 

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） 

・家ガレキ、私有地にいる両方のダミヤンを優しく持ち上げる救助用アーム 

・救助用アームで持ち上げたダミヤンを落とさない様にするスライド式のベッド 

＊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） 

・役割 
 ・家ガレキの中にいるダミヤンと私有地にいるダミヤンを救助し搬送する。 

 ・屋根や壁を家ガレキ用のアームで取り外す。 

・特徴 

・アーム 

  ・ダミヤン救助用アームと家ガレキ用アームがある。 

  ・ダミヤン救助用アームの動きは上下と回転し、爪が開閉する。 

  ・家ガレキ用アームで家ガレキを塞いでる屋根と壁をアームの先端の爪で引っ掛けなが

ら取外し、救助しやすくする。そのあと、屋根の上から救助用アームでダミヤンをや

さしく持ち上げる。 

・爪は軽い素材、ダミヤンを痛めないように柔らかい素材を巻く。 

・ベット 

  ・アームを動かして機体の中に入れるより、ベッドを前に出してダミヤンを乗せて機体

の中に入れるほうが安全性が高いため、ベッドをスライド式にしました。 

・本体 

  ・車体上部が独立して回転するため、アームの前後切り替えがスムーズに行える。 

 ・カメラ位置は救助用アーム側と識別ができる天板の下側、ガレキ除去用アームの横に

ついている。 

 

 

 

 

 

 

 

・救助手順 

 ・手順１；ダミヤンの周りにあるガレキを撤去する。 

 ・手順２；救助用アームでダミヤンをやさしく持ち上げて、スライド式ベッドを前に出

してダミヤンをスライド式ベッドに乗せる。 

・手順３；スライド式ベッドを収納して、搬送する。 

 

救助用アーム 

スライド式ベット 

家ガレキ用アーム 
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チーム名 

なだよりあいをこめて 

団体名 

神戸市立科学技術高校・科学技術研究会 

第 

３ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

一心同体（イッシンドウタイ）「弐」 

ロボットの構成 

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） 

・２号機と同じ 

・ 

＊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） 

・２号機「一心同体（壱）」と同じ 
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チーム名 

なだよりあいをこめて 

団体名 

神戸市立科学技術高校・科学技術研究会 

第 

４ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

四方八方（シホウハッポウ） 

 

ロボットの構成 

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） 

・ガレキ除去しなくてもいいように他のロボットが通れるような橋を架ける。 

・Ｉ字路や、Ｔ字路などの様々な状況に応じてスロープの展開をする。 

＊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） 

・役割 

１号機、２号機、３号機が連結ガレキのような除去が困難なガレキの上を通れる橋を架け

ることが役割です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・特徴 

・機体が連結ガレキの上で橋を展開した時に支え棒を使用し、バランスを取る。 

・連結ガレキなどの比較的高いガレキの上を乗り越えられるよう、車高を高くする。 

・機動性が求められる機体であるため、操縦性の高いステアリング機構を採用する。 

 

ステアリング機構 
Ｉ字時の展開 

連結ガレキ 

支え棒 

十字時の展開 
（ガレキの上で車体が不安定な時に使用） 


