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＊チーム名の由来 

私たちは香川大学学生ロボット研究所(Student of Laboratory Robotics.)に所属して

います。その中でもレスキューロボットに関心のある学生の集まりという意味で

SLR-Rescueと名づけました。  

 

＊チームの紹介 

チーム SLR-Rescue は第 10 回レスキューコンテストに出場した 2 回生と新しく加わ

った１回生を主要メンバーとして構成されています。今大会が 2 度目の参加であり、歴

史もまだまだ浅いですが、レスキューロボットにかける情熱はどのチームにも負けるつ

もりはありません。去年のレスキューコンテストでロボットによるレスキューがいかに

困難かということを知りました。今年は去年の反省や経験を活かして様々な問題に立ち

向かいたいと思います。 

 

＊チームのアピールポイント 

チーム SLR-Rescue のテーマは「すくう」です。 

「すくう」とは、 

・救助するという意味での「救う」 

・優しく抱き上げように持ち上げる行為を表す「掬う」 

という２つの意味があります。 

ダミヤンを救い上げ救助を行う機構を搭載した機体を２台製作します。 

その中でも、片方の機体は救助専用として製作し、 

・柔軟で弾力性のあるベッドを使用し、ダミヤンを優しく包む 

ということをコンセプトに、より救助者にやさしい救助を行います。 

また、３台目の機体は、変形によって歩行モードと走行モードの切り替えが可能な多脚

ロボットで瓦礫除去を行います。 

この機体は、震災現場の地形によって移動方法を切り替えます。 

・平坦な道は走行モードで迅速に移動する。 

・不整地では歩行モードで突破する。 

といったように走行・歩行を切り替えることで、震災現場を縦横無尽に移動します。 

以上３台のロボットを駆使し救助を行います。 
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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） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

優しく 
救助されたいな 

確実な救助
をしてほしいわ 

 

 

優しく確実な救助 
 

あなたの気持ちに 

応えられる救助をして見せます。 
 

一号機 

ガドウ 
・あなたを優しく包み込

むように救助します 

 

二号機 

ギュン 
・優しく抱き 

かかえるハンド 

 

三号機 

ザビ男 
・五足歩行型ロボット 

・瓦礫除去木 

 

２号機と３号機が

瓦礫を除去しあな

たへの道を切り開

きます。 

 

 

１号機と２号機が

あなたを優しくお

救いします。 

 

救助した後にあなた

を安全な場所にお連

れします。 
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第 

 

１号機 

ロボット名（フリガナ） 

我道(ガドウ) 

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） 

・下敷きのような薄く柔軟で弾力のある素材をベッドに応用 

・ダミヤンを機体内部で救助する機構 

＊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） 

 

 

            

①ダミヤンの真上に機体を移動させる         ②上下機構でベッドのガイドを地面に設置 

                  

③ベッドをガイドに沿って巻き上げ           ④上下機構によりダミヤンとガイドを 

  ダミヤンの下に滑り込ませる              上昇させる 
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：ベッド    ：糸 

：救助カプセル 

 

上面図 

 

・緑で囲まれた機構が上下し、ダミヤ

ンを機体内部で安全に救助する。 

・下敷きのように薄く柔軟で弾力のあ

るベッドでダミヤンを掬い上げる

様にダミヤンを救い上げる。 

・糸でベッドを巻き上げ、ダミヤンの

下に滑り込ませる。 

 

救助カプセル 
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２ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ギュン（ギュン） 

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） 

・ハンドの開閉による障害物の除去、ダミヤンの救助 

・ダミヤンを無事持ち帰るためのハンドの上下移動 

  

         

ダミヤンの救助が完了したらハンドを持ち上げた後傾させて重心を後ろに移動させる。 

 

         

①ダミヤンを発見する     ②ダミヤンにハンドを合わせる  ③ダミヤンにハンドを滑り込

ませる 

ダミヤンの下のハンドを入れて下からすくうように救助し負担を軽減する。 
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機体の特徴 

・ ダミヤンを傷つけることなく救助を行う 

・ ガレキやダミヤンを持ち上げた際はハンド

を後傾させ重心を後ろに移動させ安定性を

損なわずに走行する 

・ ダミヤン救助とガレキ除去の両方を速やか

に行う 

・ 滑り込ませやすいような傾斜がハンドにつ

いている 
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３ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ザビ男（ザビオ） 

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） 

・4 輪走行状態と 4 足歩行状態とを使い分けることにより、スムーズな移動を行える 

・4 足歩行状態に変形することにより足をアームとして扱い、がれきの除去を行う事が出来る 

＊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） 

                                ロボット全体図 
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4 足歩行形態        後ろ足をたたんで  前足をたたんで    4 輪走行形態 

 

平坦な道では車輪移動し、で

こぼこや瓦礫の多い場所では

歩行移動することにより、ど

んな災害現場にも向かう事が

出来る 

 

4 輪状態から 4 足状態への変形過程 

除去アーム 

 

本来、変形時のバランスを保つため

の足だが、除去アームとしての機能

をも併せ持つ 

歩行状態では移動能力、車

輪状態では可搬重量を高

めることで、ロボットの汎

用性を高めている 


