
チーム名 
メヒャ！ 

団体名 
岡山県立大学ロボット研究サークル 

＊チーム名の由来 
サークル名の由来はドイツ語で機械の

ことを「mechaniker（メヒャニカ）」と

いうことに由来しています。しかし、団

体名をチーム名にすると長くて読みにく

いので、読みやすく親しみやすい名前にしようということで「メヒャ！」というチーム名にしました。

＊チームの紹介 
 岡山県立大学情報工学部の学生が中心の岡山県立大学ロボット研究サークル mechaniker（メヒャニ

カ）のメンバーで構成されたチームです。 
＊ チームのアピールポイント 

今回のレスコンでは、「絆」というテーマのもと、連携の取れた救助を実現します。 
情報工学部の学生が集まっているので情報技術、機械技術、インテリジェント化の技術をロボットに

応用し、迅速な救助を目指します。さらに二足歩行の大会で培ったサーボモータを制御する技術をフル

活用して様々な状況に対応できる多軸アームを用いて多彩な救助を行います。 
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チーム紹介用
カメラ画像共有システム 

ダミヤンの全個体情報の自動識別 
像共有システム 
行う際に、災害現場のカメラ画像を共有するカメラ画像共有システムを提案します。この

り、機体ごとのカメラ画像をチーム全体で共有することで、操縦者が災害現場の状況をよ

ることができ、現場の状況に最適な救助方法で救助することを可能にします。このため状

時的な対応を行うことができます。 
の全個体情報の自動識別 
ームでは、第９回大会からダミヤンの個体情報の自動識別にチャレンジし続けています。

れまでに培った知識と経験を活かし、進化した個体情報の自動識別を機体に実装します。

メント機体を用いた多様な救助 
状況は起こった地域によって様々です。各現場の状況に対応するために私たちはアタッチ

、機能の変化する機体を採用しました。この機体は他方向からの視界が欲しい場合にはカ

メント機を用いて情報を増やすことや、要救助者多数の場合にはベッドアタッチメント機

作業を行い、他機体は現場の整備に当たるといった作業の分担が行えるようになります。

要救助者の搬送を行っている際には橋アタッチメントにより要救助者への地形からくる

せることができます。アタッチメント機体によって状況に合わせた最適な支援を行うこと

す。また、これらの機体が協力することで円滑な救助活動が実現されます。 

アタッチメント機体を用いた多様な救助 
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チーム名 

メヒャ！ 
団体名 

岡山県立大学ロボット研究サークル 

＊レスキュー活動上の特徴 

 
1．ダミヤンの個体識別       2.カメラ共有システム 

 

         

 

 

  

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 各機体のカメラ映像をチーム全体で共有す

ることにより、広範囲の災害現場の情報を知

ることができる。また、救助時にほかのカメ

ラの視点を用いることで込み入った場所での

行

カ

計

の

ロ

ダミヤンの個体識別の全項目を、全自動で識別を

う。カメラを用いて目の色、発光パターン、マー

の識別、マイクを用いて周波数、鳴動パターンの

測、ひずみゲージを内蔵したベッドを用いて体重
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    

 3.アタッチメント機体 

3 号機 1 号機 

ひずみゲージ

搭載のベッド 

マイク 

カメラ 

救助を可能にする。 計測を行う。 

ボ

 状況に応じたアタッチメントを装着

した機体を用いることで最適な救助支

援を可能にする。具体的にはカメラアタ

ッチメントによって現場から情報量を

増やし、ベッドアタッチメント装着の機

体が搬送を行うことで救助機体が直接

次の現場へ向かうことができ、橋アタッ
チメントによって瓦礫の回避を行う。 

ットアイ
高機能カメラ 

デア用紙    第 11 回レ
 ガレキ回避用橋

スキューロボットコンテスト  
搬送用ベッド
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チーム名 
メヒャ！ 

団体名 
岡山県立大学ロボット研究サークル 

ロボットの構成 第 
1 
号機 

ロボット名（フリガナ） 

イアン 移動 
1 台

基地 
台 

受動 
台

＊ ロボットの重要な機能 
・カメラ、マイク、ひずみゲージを用いたダミヤンの自動個体識別機能 
・路上のガレキや、救助へ対応した車高調節機能 
＊ロボットの概要 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

◇スライド式ベッド 
救助の際に前方へスライドする

ことで、ダミヤンの救出を補助す

るベッド。 

◇ 自動個体識別 
ダミヤンを機体内部に収容

後、カメラとセンサを用いて

自動的に個体識別を行う。 

◇ 姿勢制御 
ガレキ回避時には車高を上げ、ガレキ

を乗り越え、平常時には車高を下げる

ことにより、重心を低くして安定した

走行を可能とする。 

◇救助アーム 
人体に危害を与える可能性の

低い脇を保持できるアーム。 

 

ガレキ乗り越え 

坂道の走行 

◇姿勢の安定化 
個別に制御されたタイヤにより、不整地におけるガ

レキ乗り越え時の衝撃を能動的に緩和し、ダミヤン

への振動によるダメージを和らげる。また、坂道の

移動においても本体の水平状態を保ったまま移動

することが可能である。 

◇救助場面 
救助の際には車高を地面付近まで下げることに

よって、ダミヤンをベッドへ収容する際の危険

性を減少させる。その後スライド式ベッドと救

助アームを用いてダミヤンを救出する。本体に

収容したところでカメラとセンサを用いて自動

的に個体識別を行う。 
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チーム名 
メヒャ！ 

団体名 
岡山県立大学ロボット研究サークル 

ロボットの構成 第 
2 
号機 

ロボット名（フリガナ） 

ニーチェ 移動 
1 台

基地 
台 

受動 
台

＊ロボットの重要な機能 
・双腕の多軸アーム 
・ガレキを乗り越えるロッカー・ボギーリンク機構 
＊ロボットの概要 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

◇ 距離センサ 
距離センサを用いて障害

物までの距離を求め正確

な操作を補助する。 

◇ 双腕アーム 
多軸アームを用いて、

複雑な構造のガレキ除

去を行う。 

◇ ロッカー・ボギー

リンク機構 
ガレキや家屋などの散乱

した不整地において、全

タイヤが常に地面に接す

る事によって悪路走破性

を高める。 

◇アームによる救助 
多軸アームを用いて家ガレキ内部にあるガレキの除去を行

う。カベ、屋根を取り除き、内部のダミヤンを救助する。

救助したダミヤンをベッドのアタッチメントを取り付けた

3~5 号機に搬送をまかせ、次の救助現場へと急行する。 

◇悪路走破 
ロッカー・ボギーリンク機構は

NASA の火星探査機の機構にも採

用され、タイヤの直径の約 1.5 倍も

の障害物を乗り越えることができ

るともいわれている。そのため、こ

の機構を採用することによって、悪

路走破性を高めることができる。 
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チーム名 
メヒャ！ 

団体名 
岡山県立大学ロボット研究サークル 

ロボットの構成 第 
3 
号機 

ロボット名（フリガナ） 

セリエ 移動 
1 台

基地 
台 

受動 
台

＊ロボットの重要な機能 
・バンパによる簡易ガレキ除去機能 
・付け替え可能なアタッチメント機能 
＊ロボットの概要 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ロ

付け替え可能なアタッチメントにより多様な機能をもたせ、他のロボットと連携して救助を行う。

救助活動中においても必要に応じてアタッチメントを交換することにより、災害状況に合わせた
救助を行う。 

◇アタッチメント

取付部 
各種アタッチメントを

車体上部に取り付ける

ことで現場に合った救

助を行う。 搬送ベッド 

ことができる。 

架橋 

乗り越えることが困難

なガレキが存在した時、

その上に橋をかけ、他の

ロボットの通行路を確

保します。 

大型ガレキ除去 

にする。 

高機能カメラ 

ズームやオートフォー

カス、パン・チルト機能

搭載の状況変化に強い

カメラ。距離を問わず他

のロボットの補助をす

るための映像を撮影す
◇ガレキ除去用

バンパ 
ガレキを押して除

去するためのバン

パ 

る。 

ボットアイデア用紙    第 11 回レスキューロボットコンテスト    
道路上の大型のガレキ

を除去し、道を整備する

ことで安全なルートを

確保し、他のロボットの

スムーズな通行を可能
 

救出したダミヤンを搬

送する。搬送をこの機体

で行うことで他のロボ

ットはベースに戻らず

直接次の現場へ向かう
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チーム名 
メヒャ！ 

団体名 
岡山県立大学ロボット研究サークル 

ロボットの構成 第 
４ 
号機 

ロボット名（フリガナ） 

カイネ 移動 
1 台

基地 
台 

受動 
台

＊ロボットの重要な機能 
・ 
・ 
＊ロ

 
ボットの概要 

 
3 号機と同じ 
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チーム名 
メヒャ！ 

団体名 
岡山県立大学ロボット研究サークル 

ロボットの構成 第 
５ 
号機 

ロボット名（フリガナ） 

ニック 移動 
1 台

基地 
台 

受動 
台

＊ロボットの重要な機能 
・ 
・ 
＊ロ

 
ボットの概要 

 
3 号機と同じ 
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