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ᲤȁȸȠ名Ʒ由来 

私達Ʒ大学ƕあǔ姫路市ƴƸŴ世界文化遺産Ʒ姫路

城Ტ通称白鷺城ᲣƕあǓまƢŵ姫路城Ʒ耐震強度Ƹ震

度六強ưあǔƱ言わǕƯƓǓŴ天ܣ᧚Ʒ最ɥ階ƴあǔ

神社Ƹ阪神大震災Ʒ時ưさえ御供物Ʒ一升瓶Ƣǒ倒Ǖ

ƳƔƬƨそうưƢŵまƨ姫路城Ƹ戦後焼ƚ᣼原ƱƳƬ

ƨ姫路Ʒထư唯一焼ƚ落ƪƣŴ復興ƷƱƖ多ƘƷ人々

ƴƱƬƯ心Ʒ支えƱƳǓまƠƨŵ 

私達Ƹ姫路城ƷŴ災害ƴ負ƚƣ人々Ǜ勇気付ƚŴ支え

ǔ姿ƱŴ伝統ǛܣǓዒƙ姿勢ŴそƠƯ地震ƴǋびƘƱ

ǋƠƳい頑強さǛƓ手本ƱƠƨȬスキȥȸǛ目指Ƣǂ

ƘŴȁȸȠ名ƴ“SHルR守S守Gル”Ʒ名Ǜ冠ƠまƠƨŵ 

 

ᲤȁȸȠƷ紹ʼ 

私ƨƪƷȁȸȠƸ߻学部Ʒ機械システȠ߻学科Ʊ電子情報電気߻学科Ʒ学生ƕ中心ƱƠƨŴȬスキȥ

ȸȭȜッȈƷ製作ƴ興味ƕあǔ学生ư構成さǕƯいまƢŵ機械Ʊ電子Ʒ 2ƭƷ専門分᣼Ǜ活ƔƠƯ完成

度Ʒ高いȭȜッȈǛ作ǔƨǊŴ日々活動ƠƯいまƢŵ 

 

ᲤȁȸȠƷǢȔȸȫȝǤンȈ 

私達ƷȁȸȠƸŴ第 9回Ɣǒ第 13回まư連ዓư本選ƴ出場ƠƯƓǓŴ昨࠰Ʒ第 13回大会ưƸŴ1

大会ぶǓƴȕǡǤȊȫȟッションƴ出場ƠまƠƨŵȕǡǤȊȫȟッションưƸŴȀȟȤンƷ救助ƴ苦戦

Ǜ強いǒǕまƠƨƕŴƜƷȟッションǛ通ơŴ救助活動Ʒ本当ƷᩊƠさǛ知ǓまƠƨŵ更ƳǔȁȸȠƷ

ȬベȫǢッȗǛ׋ǔƨǊŴ私ƨƪƸƜǕまưƷ大会ưƷӒ省ໜǛ振Ǔ返ǓŴ問題ໜǛ列挙ƠまƠƨŵ 

 

ȷȀȟȤンƷ向Ɩやˮ置ƴǑƬƯƸŴ救助ƕƠƴƘƘƳǓ時間ƕƔƔǔ 

ȷ各機体Ʒˮ置情報Ŵ救助状況Ǜ共有ưƖƯいƳい 

ȷ電気系統ƷȈラȖȫ対策ƕƳƘŴ活動中Ʒ弊害Ʒ一因ƱƳǔ 

 

ƜǕǒƷ問題ໜǛ踏まえƯ以ɦƷǑうƳ方針Ǜ立ƯまƠƨŵ 

 

ȷȀȟȤンƷˮ置や向Ɩƴ᧙わǒƣ救助ƕ行えǔ機構Ǜ੔用ƠŴ救助時間Ʒ短縮Ǜ׋ǔ 

ȷ各機体ƴ情報共有Ǜ行うໝƷ装置Ǜ取Ǔ付ƚŴ機体間Ʒ連携Ǜ׋ǔ 

ȷ主要機器Ǜ物理的Ƴ衝撃Ɣǒ保護ƠŴȞシンȈラȖȫǛ防ƙ 

 

ƜǕǒƷ方針ƔǒŴ私ƨƪƸž救助活動Ʒ高速化ſƱいうコンǻȗȈǛ掲ƛŴƜǕǒƷ設計方針Ǜ各機

体ƴӒ映さƤまƠƨŵまƨŴ前回Ʒ機体Ʒ完成度ƕ高ƔƬƨƨǊŴ使えǔ機構ƴ᧙ƠƯƸ改良Ǜ施Ơƨ

ɥư再度੔用ƠŴ各機体ƷȬベȫǢッȗǛ׋ǓまƢŵ 
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ᲤȬスキȥȸ活動ɥƷ特徴Ტ׋ƳƲǛ使ƬƯわƔǓやƢƘ書いƯƘƩさいᲣ 
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コンǻȗȈž救助活動Ʒ高速化ſ 

目標 

救助時間Ʒ短縮 
Ȭスキȥȸ活動中ƷȞシンȈ

ラȖȫǼȭ 

周׊及びȁȸȠ内Ʒ 

情報共有Ʒ充実化 

機体化 

各機体Ʒ動Ɩ 

3号機 

(救助) 

2号機 

(救助) 

Ძ号機 

(瓦礫除去Ŵ 

他機体支援) 

救

助

完

了 

私有地 

 
ȀȟȤン救出 

瓦礫除去 

他機体支援 

 
特殊瓦礫 

瓦礫除去 

他機体支援 

ȀȟȤン救出 

ȀȟȤン識別 

必要ƴ応ơƯ路ɥ瓦礫除去 

ȷ周׊ƴ状況Ǜ知ǒƤǔƨǊƷȑǤȭッȈランȗǛ全機体ƴ装備 

ȷ全機体ƴȬスコンȜȸȉƷ防振対策ŴモȸǿȸȉラǤȐȸƳƲƴカȐȸǛ設置 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＜ȑǤȭッȈランȗ＞ 

迅速ƴ救助活動ƴ行うƴƸ現場ưƷ情報共有ƕ必要不ӧഎưƢŵそƜưʻ回Ŵ各機体ƴȑǤȭッȈ

ランȗǛ取Ǔ付ƚまƢŵƜǕƸŴž救助Ტ瓦礫除去Უ中ſž搬送中ſž移動中ſž緊急ſƱいƬƨ機体

情報Ǜランȗư示ƠŴさǒƴ操縦ဒ面ɥƴǋ情報Ǜ表示ƢǔƜƱưŴ操縦者及び外部Ʒ人ƕ各機体

Ʒ情報や作業状態Ǜ取得ƢǔƜƱƕưƖŴ機体間Ʒ連携Ǜ行うƜƱƕ出来まƢŵ 

 

 

 

 

 

 

ȀȟȤンƷ向Ɩƴ᧙わǒƣŴ

格納ƕ行えǔ救助機構 

Ძ号機 

 

 

 

 

 

 

ƲǜƳ瓦礫Ʒ種類Ŵ向Ɩƴ対

応Ƣǔ 5自由度除去ǢȸȠ 

Წ号機 Ჭ号機 

 

 

 

 

 

 

機体Ʒ向Ɩƴ᧙わǒƣŴ救助

ƕ行えǔ回転救助機構 
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1 

号機 

ࣟボッࢺ名㸦フリ࢞ナ㸧 

手羅(シȥラ) 

ࣟボッࡢࢺ構成 

移動 

1台 

基地 

台 

受動 

台 

㸨ࣟボッࡢࢺ重要࡞機能㸦箇条書き࡛㸰ࡘ，具体的࡟示し࡚ください㸧 

ȷ機体Ʒ姿勢Ǜ路面ƴ対応さƤǔƨǊƷ前部ȷ後部間Ʒ回転軸 

ȷ瓦礫除去用Ʒ駆動部ƕ 5ƭあǔɥ部ǢȸȠ 

㸨ࣟボッࡢࢺ概要㸦図࡝࡞を使࡚ࡗわかりやすく書い࡚ください㸧 
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機体説明 

1号機Ƹ瓦礫除去Ǜ専門ƴ行うƜƱưŴ他機体ƴ

ǑǔȀȟȤン救助Ǜ支援ƢǔƜƱƕ目的ưあǔŵƜ

Ʒ機体ƴƸ自由度Ʒ高いɥ部ǢȸȠƱŴɦ部ǢȸȠ

ƕ取Ǔ付ƚǒǕƯいǔƨǊŴ瓦礫除去ƴƓいƯˮ置

ƴƱǒわǕǔƜƱƸƳいŵƜƷǢȸȠǛ用いƯŴ路

ɥƷ瓦礫Ǜ除去ƢǔƜƱƴǑǔȀȟȤンƷ迅速Ƴ

搬送ŴȀȟȤンƷ周ǓƷ瓦礫Ǜ除去ƢǔƜƱƴǑǔ

׋全Ƴ救助Ǜӧ能ƱƢǔŵ(全体像Ƹܤ 1参照) 

 (׋全体)1׋

ɥ部ǢȸȠ 

ȑǤȭッȈランȗ 

ɦ部ǢȸȠ 

回転軸 

移動方法 

4輪ƷǿǤȤư走行ƢǔŵまƨŴ機体Ǜ前部Ʊ後部ƴ分ƚŴ接合部ƴ

׋ 2ƷǑうƳ軸Ǜ設ƚǔƜƱƴǑǓŴ機体Ʒ姿勢Ǜ路面Ʒ形状ƴ対応さ

ƤǔƜƱƕưƖǔŵƜƷƨǊ 4輪Ʒ俊敏さƱ走破性Ǜ兼ƶ備えƯƓǓŴ

地ưƷ高速走行ƸǋƪǖǜƷƜƱŴ除去ưƖƳいƱ考えǒǕǔ瓦礫Ƹ࠯

乗Ǔ越えƯ進ǉƜƱƕӧ能ưあǔŵ 

׋ 2(回転軸) 

瓦礫除去ǢȸȠ 

׋  3ƴ示Ƣɥ部ǢȸȠƸĬǢȸȠ取Ǔ付ƚӨƷ回転ŴĭǢȸȠƷ傾ƖŴĮǢȸȠƷ伸縮ŴįǢȸȠ

Ʒ回転ŴİƭƔǉȷᩉƢƱいƬƨӧ動部ƕ 5ƭƷǢȸȠǛ使用ƢǔƜƱư角度やˮ置ƴƱǒわǕƳい

ƨǊŴ迅速Ƴ瓦礫除去Ǜӧ能ƴƢǔŵഏƴŴ׋ 4ƴ示Ƣ機体前部ƴ取Ǔ付ƚǒǕƨɦ部ǢȸȠǛ路ɥ

ƴあǔ瓦礫ƴ引Ƭ掛ƚǔƜƱưŴ救助活動Ʒ妨ƛƴƳǒƳい場所まư引Ƭ張ǔŵまƨŴ˯所Ʒ瓦礫Ǜ

持ƪɥƛƯ除去ƢǔŵƜƷ 2種類ƷǢȸȠƴǑƬƯ瓦礫Ǜ掴ǉȷ引Ƭ張ǔƱいƬƨŴ状況ƴ合わƤƨ

瓦礫除去方法ƕ選択ưƖǔŵ 

機体運用Ʒ流Ǖ 

1.俊敏さƱ走破性Ǜ活ƔƠŴȀȟȤンƷˮ置まư行Ƙŵ 

2.他機体Ʒ救助活動Ʒ障害ƴƳǔ瓦礫ƕあǕƹŴ除去Ƣǔŵ 

3.ȀȟȤン搬送時ƴ障害ƴƳǔ路ɥƷ瓦礫ƕあǕƹŴ除去Ƣǔŵ 

4.更Ƴǔ情報Ǜӓ集ƢǔƨǊŴ現場Ǜ੕索Ƣǔŵ 

ձ  

ղ 

ճ 

մ 

յ 

׋ 3(ɥ部ǢȸȠ) 

ƜƷ部分ƴ 

瓦礫Ǜ載Ƥǔ 

ƜƷ部分ƴ 

瓦礫Ǜ引Ƭ掛ƚǔ 

׋ 4(ɦ部ǢȸȠ) 
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Წ 

号機 

ࣟボッࢺ名㸦フリ࢞ナ㸧 

八城ᲢȤシȭᲣ 

ࣟボッࡢࢺ構成 

移動 

Ძ台 

基地 

台 

受動 

台 

㸨ࣟボッࡢࢺ重要࡞機能㸦箇条書き࡛㸰ࡘ，具体的࡟示し࡚ください㸧 

ȷ᣻᣽Ʒあǔ救助機構全体Ǜ支えǔŴ߼右方向ƴ駆動Ƣǔ回転Ө 

ȷ高さ調整ǢȸȠ付ƖƷ伸縮ベȫȈ式救助機構 

㸨ࣟボッࡢࢺ概要㸦図࡝࡞を使࡚ࡗわかりやすく書い࡚ください㸧 

機体説明 

Წ号機ƸȀȟȤンƷ救助Ʊ搬送Ǜ専門ƱƠƨ機体ư

あǔŵ救助ƴƭいƯƸŴȀȟȤンƱ地面Ʒ間ƴベȫȈ型

Ʒ救助機構Ǜ回転さƤƳƕǒ近ƮƚǔƜƱưȀȟȤン

Ǜ回ӓƢǔ機構Ǜ੔用ƠƯいǔŵさǒƴ救助機構Ǜ落ɦ

物防止用ƷカȐȸƕ付いƨǻǤȕテǣȸȫȸȠƱ一体

化ƠƨŵƜǕƴǑǓȀȟȤンƷܤ全Ǜ確保ƠƨƩƚưƳ

ƘŴȀȟȤンǛ救助ƠƯƔǒܤ全Ƴ場所まư運ぶ時間Ǜ

大幅ƴ削減ƢǔŵまƨŴ機体Ǜ動ƔさƳƘƯǋ高さ調整

ǢȸȠƷ方向Ǜ変えǔƜƱƕưƖǔǑうƴ回転ӨǛŴǻ

ǤȕテǣȸȫȸȠƷ高さǛ変えǔƜƱƕưƖǔǑうƴ 

高さ調整ǢȸȠǛƭƚǔƜƱƴǑǓ要救助者Ǜ˯所ƴ 

限ǒƣ高所ưǋ救助Ǜ行うƜƱƕưƖǔŵ 

 

救助方法 

救助現場ƴ到着後ŴȀȟȤンƷˮ置ƴ対ƠƯ回転ӨưǢȸȠƷ߼右Ʒ向ƖǛ調整ƠŴǢȸȠưǻǤ

ȕテǣȸȫȸȠƷɥɦƷ高さǛ調節ƢǔŵᲢ׋ᲫŴᲬᲣ地面ƱȀȟȤンƷ間ƴǻǤȕテǣȸȫȸȠƔ

ǒベȫȈ式Ʒ救助機構Ǜ稼働さƤƳƕǒスラǤȉƤǔƜƱưŴȀȟȤンǛ救助機構ƴ乗Ƥǔ救助機構

ǛǻǤȕテǣȸȫȸȠƴ格納Ƣǔŵ(׋ 3)回転ӨƱǢȸȠǛ使いŴǻǤȕテǣȸȫȸȠǛ機体ƴ戻Ƣŵ

׋) 4)                    

 

 

 

 

 

 

 

救助Ʒ流Ǖ 

Ĭ 他機体ƴ瓦礫Ǜ除去ƠƯǋǒいŴ本機体ƕȀȟȤンƷɦǁ向Ɣうŵ 

ĭ ǻǤȕテǣȸȫȸȠǛ動ƔƠŴ救助機構ưȀȟȤンǛ格納Ƣǔŵ 

ճ ǻǤȕテǣȸȫȸȠǛ戻ƠŴ搬送Ƣǔŵ 
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高さ調整ǢȸȠ 
ǻǤȕテǣȸ

ȫȸȠ 

回転Ө 
ȑǤȭッȈ

ランȗ 

 

Ტ׋ᲫᲣ Ტ׋ᲬᲣ 

ƜƜƴ出典

Ǜ記載Ơま

Ƣŵ

 

Ტ׋ᲭᲣ 

 

Ტ׋ᲮᲣ 
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Ჭ 

号機 

ࣟボッࢺ名㸦フリ࢞ナ㸧 

ӑ救(ソウキȥウ) 

ࣟボッࢺの構成 

移動 

Ძ台 

基地 

台 

受動 

台 

㸨ࣟボッࢺの重要࡞機能㸦箇条書き࡛㸰ࡘ，具体的࡟示し࡚ください㸧 

࣭左右 2つƷベȫȈưȀȟȤンƷ向Ɩを任意ƴ調整ƕ出来ǔ救助機構 

࣭操作Ʒ簡略化を実現ƢǔスイッȁȐックシステȠ 

㸨ࣟボッࢺの概要㸦図࡝࡞を使࡚ࡗわかりやすく書い࡚ください㸧 

機体説明 

 Ჭ号機ƸȀȟȤンƷ識別ȷ救助ȷ搬ᡛƕ可能Ƴ機体ưあǔŵ機

体前部ƴ左右ᲬつƷベȫȈƕ独立ƠƯ回転Ƣǔ救助機構を持つŵ

こƷ救助機構ƴƸŴ左右独立ƠƯ垂直方向ƴɥɦƢǔ傾Ɩ調整機

構を備えƯƓǓŴ救助機構ƴ傾Ɩを与えǔこƱƕưƖǔŵまたŴ機

体後部ƴƸ瓦礫を除去ƢǔたǊƷȖȬȸȉを持つŵそƠƯ機体ɥ

部ƴŴɥɦ伸縮ƕ可能Ƴ俯瞰カȡラを設置ƠŴ従来ƷカȡラƷ視点

ǑǓ高い位置ư視認ƢǔこƱưŴ広範׊Ʒ探索ƕ可能ƱƳǔŵ 

スイッȁȐックシステȠ 

 通常Ŵ後ᡚ時Ƹ前進時Ʒ操作をӒ転させƯ操作Ƣǔ必要ƕ

あǔƕŴこƷシステȠưƸŴ前進(救助)ȢȸȉƔǒ後ᡚ(瓦礫

除去)Ȣȸȉ(進行方向ƕ逆転ƠŴ後方視点カȡラを利用Ƣǔ)

ƴボǿン操作ư瞬時ƴƔつ容易ƴ変更ưƖŴȢȸȉ変更後ǋ

前進時Ʊ同ơ操作方法ư後ᡚさせǔこƱƕ出来ǔŵこǕƴǑ

ǓŴ素早い移動ƕ可能ƴƳǔŵ 

救助方法  

ȀȟȤンƷ接触面Ʒ傾Ɩƴ応ơƯ救助機構Ʒ傾Ɩを調整

ƠŴ救助活動ƕ可能Ƴ状態ƴƢǔ(׋Ძ)ŵそƷ後ŴȀȟȤン

Ʊ接触面Ʒ間ƴ救助機構Ʒ先端部をƢǂǓ込ませŴベȫȈ

部分を巻Ɩ取ǔこƱưȀȟȤンを格納

Ơ救助Ƣǔŵ機体内ƴȀȟȤンƕ格納

出来Ƴい状態(׋Წ)Ʒ場合Ŵ左右ᲬつƷ

ベȫȈを対ƴ回転させǔこƱưŴ機体

内ǁ格納ưƖǔǑうƴȀȟȤンƷ向Ɩ

を調整Ơ救助ƢǔŵこǕƴǑǓŴȀȟȤ

ンǁƷアȗȭȸȁƴ必要Ƴ時間を短縮

ƢǔこƱƕ出来ǔŵ 

救助活動Ʒ流Ǖ 

Ძ． ȀȟȤンƷ位置を確認Ơた後Ŵ現場ǁ向Ɣうŵ必要ƕあǕƹȖȬȸȉư瓦礫を除去Ƣǔŵ 

Წ． 救助機構ưȀȟȤンをベȫȈƷɥƴ乗せŴ個体識別作業を行うŵ 

Ჭ． 個体識別作業後ŴȀȟȤンを格納Ơ搬ᡛƢǔŵ 
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ȑイȭッȈランȗ 

俯瞰カȡラ 

ȖȬȸȉ 

救助機構 傾Ɩ調整機構 

こƷ状態ư巻Ɩ 

取Ǔ続けǔƱŴ 

ȀȟȤンƱ機構 

部分ƕ接触Ƣǔ！ 

一方ƷベȫȈƸ巻Ɩ取ǔ 

ǋう一方ƷベȫȈƸ

逆回転させǔ 

ȀȟȤンƕ回転Ơ機体内ƴ格納ưƖǔ状態ƴƢǔ 

׋ 1 
ȀȟȤンƷ接触面

Ʊ平行ƴƳǔǑう

ƴベȫȈを傾けǔ

こƱƕ可能ŵ 

ȑイȭッȈ

ランȗ 

ȖȬȸȉ 

走行ȷ識別

カȡラ 

走行用カȡラ 

 Წ׋

後ᡚ時 

(瓦礫除去時) 

前進時 

(救助時) 

スイッȁ

Ȑック 

システȠ 


