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「操縦者にも優しいレスキュー活動」を目指します！ 

1号機 2号機 3号機 4号機 

「路駆(ミチカケ)」 「稲羽(イナバ)」 「救舞(キュウブ)」 「白兎丸」 

“マスタと同期するガレキ除去アーム”を

搭載しており，ダミヤンの上に覆い被さっ
たガレキの除去などが可能です．また，
二輪駆動で素早い動作，旋回が可能で，
ストレスなく操縦することが出来ます． 

この機体は”4号機を格納”することが

出来ます．走破性の高い足回りを装
備しているので，どんな悪路があって
も4号機を特殊ガレキまで導くことがで
きます． 

前部に1つと，ベッド内2つ装備した”ス

ポンジローラ”でダミヤンをベッド内に
誘導して救助します．救助の際，細か
な位置合わせが不要な単純な救助機
構なので非熟練の操縦者でも救助が
可能です． 

“2号機と連携”しての救助を前提とした

機体です．他機体と連携することで，操
縦者に掛かる負担を分散させました．
主に特殊ガレキ内のダミヤンを救出し
ます． 


