
チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

応募書類は本選終了後,公開されます．個人情報,メンバー写真等を載せないでください． 

＊チーム名の由来 

長湫(ながくて)は地名が由来で,ボーダーは境界という意味をもち命のやり取りの境界を意味します． 

＊チームの紹介 

私たちは愛知工業大学のレスキューロボット研究会と奥川研究室のメンバーで構成されています． 

実際の現場を想定した救助活動をコンセプトに,さらに上の結果を目指すためチームとして次の取り組みをします． 

＊チームのアピールポイント 

地震が発生すると,都市や街では,重軽傷を負った要救助者が同時的に広範囲で多く発生し,救助する側は, 

限られた時間,人材,機材,情報,エネルギーから救助活動を行わければなりません. 

私達はそうした実際の災害現場で,より多くの人命を助けるためには,治療がすぐに必要な人から,治療できる場所

に搬送する必要があると考え， 

“搬送の優先順位を明確にし，救助活動を行う” 

をコンセプトにレスキュー活動に臨みます． 

私達のコンセプトを実現するために,以下の目標を掲げ,実行していきます. 

1．搬送の優先順位を決める 

 災害が起きた際には,いち早く,搬送の優先順位を決める必要があります. 

そのため,以下の項目を実行します. 

 探索・支援ロボットが災害現場にいち早く駆けつけ,次々と重軽傷を負った要救助者に対して,トリアージの 

ための情報収集を行います. 

 その探索・支援ロボットから得た要救助者の情報と要救助者の位置(治療場所からの距離)から,より多くの人命

を救える方法を考慮したトリアージをすることで,搬送の優先順位を決定します. 

2. 搬送の優先順位の情報共有 

 搬送の優先順位にしたがって,要救助者を救助するには,救助・搬送ロボットに搬送の優先順位を伝える必要が 

あります． 

そのため,以下の項目を実行します. 

 探索・支援ロボットは,トリアージを終えた要救助者に対して,搬送の優先順位を周囲に知らせるために, 

搬送の優先順位を LEDの灯りで反映したマーカーを設置します. 

 

 

 

 

 

 救助・搬送ロボットのカメラ映像に写ったマーカーへ,探索から得た搬送の優先順位の情報を付加する. 

それにより,救助機の操縦者は,要救助者の搬送順位を把握することができ, 

また,カメラ映像から把握することにより,視線をそらすことによる操縦ミスを回避できます. 
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マーカー 
マーカーは,トリアージ結果の情報を反映した灯りをつけます 

灯りの色は,以下の項目で反映されます. 

赤: 優先レベルⅠ    黄: 優先レベルⅡ 

緑: 優先レベルⅢ    黒: 優先レベルⅣ 

 マーカーの設置 
マーカーの設置 

救助・搬送ロボットのカメラ映像（想像図） 

優先レベルⅠ 優先レベルⅡ 

優先レベルⅢ 

同時に複数のマーカーが

ある場合, 

レベルの高い要救助者

(優先レベルⅠ) 

を優先して搬送します. 



チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

＊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） 
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救助・搬送ロボット 

探索開始 

探索・支援ロボットが探索を行い,要救助者をトリアージし，マーカーを設置する. 

ガレキを除去 

各救助・搬送ロボットが，要救助者へ向かい,ガレキを除去し,救助活動を行う. 

救助活動を開始 搬送 

探索 トリアージ マーカーを設置 

レスキュー探索開始 

要救助者の搬送の優先レベルに従って,搬送する 
例.救助・搬送ロボット同士が道幅の狭い場所で相対した時,搬送の優先レベルが高い 

救助・搬送ロボットが先に通る. 

２台の救助・搬送ロボットが相対 

優先レベルが高い 

救助・搬送ロボットが先に通る 

探索・支援ロボット 

ガレキ除去・救助・搬送 



チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

1 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

レオ・デネボラ 

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） 

・要救助者のトリアージのための情報を収集する情報収集用マニピュレータ 

・マーカー搬送と設置ができる装置 

＊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：探索・支援ロボット 

 災害現場で要救助者の捜索を行う 

 情報収集用マニピュレータを用いて,要救助者の情報収集を行う 

 トリアージ後は,マーカーを設置し,他の要救助者の捜索を再開する 
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①  

情報収集用マニピュレータ 

 家ガレキ内や路上にいる要救助者に対

して,マニピュレータで接近し,トリアージ

のための情報の収集を行う. 

 

要救助者から得た情報をもとに以下

の項目で救助の優先順位を分別する. 

赤:優先レベルⅠ 黄:優先レベルⅡ 

緑:優先レベルⅢ 黒:優先レベルⅣ 

 

自動トリアージシステム 

マーカー設置装置 ② 
マーカーの搬送と設置ができる装置. 

トリアージ後、救助機がポーラスターとの 

赤外線通信により，トリアージ結果を反映した色

に LED を点灯させ，マーカーを配置する. 

 

マーカー設置の流れ 

①  

② 

マーカーを設置する 

要救助者の情報を収集する 

カメラだけで

なくセンサも

用いて情報を

収集する. 



チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

2 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

リブラ・ゲヌビ 

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） 

・ガレキ除去が出来るガイドアーム 

・高さと角度を調節できるエレベーター機構 

＊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） 

役割：救助・搬送ロボット 

 特殊ガレキ(家ガレキ)内に取り残された要救助者の救助を担当 

 トリアージとトーキングレスキューを行う 
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①  

ガイドアーム 

家ガレキまでの道を作り，救助を行う. 

 ガイドアームは ② エレベーター機構と 

併用してガレキ撤去を行う. 

② 

 

① 

② 

救助の流れ 

 

 

エレベーター機構で高さと

傾きを合わせる 

ガイドアームを伸ばす 

スライドベッドが前に出る. 

 

ベッドの上に要救助者を

乗せて救助 

エレベーター機構 

 昨年度は高さ調整しかできなかったが本年度は

角度調整機能をもたせ,傾いた家ガレキにもアプロ

ーチできるようにする。 

 

またセンサを用いてエレベーターの傾きを読み

取り搬送中は要救助者が常に水平になるように調

整する. 

 



チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

3 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

レオ・レグルス 

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） 

・ 

・ 

＊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号機と同じ 
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チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

4 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

キャンサー・アルタルフ 

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） 

・水平多関節アームで要救助者の救助を行う 

・マスタースレーブシステムによる操縦 

＊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：救助・搬送ロボット 

 マスタースレーブシステムにより,水平多関節アームを操縦する 

 水平多関節アームで要救助者を支え,ベッドに滑りこませることで要救助者にやさしい救助を行う 
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前後に移動するベッド機構 

ベッドが前後に稼働することによりダミヤンの下

にベッドを滑り込ませる.そのためダミヤンを引き

ずることなく、優しく救助を行う. 

①  

②  

①  

② 

救助の流れ 

水平多関節アームで

要救助者を支える 

ベッドを要救助者の

下に滑り込ませる 

アームで要救助者を 

支えながら、ベッドを 

引き込む 

水平多関節アーム 

複数のサーボによって、水平方向にアームが動作する. 

マスタースレーブシステムを用いることで腕の複数の

関節部を同時に制御することが可能． 

 

 

 

アームの先端のゴムリングと半球状ゴムカバーに

よって、要救助者の脇にかかる力を和らげる. 

また,アームにかかる力をセンサで計測する 

ことによって,要救助者に必要以上の力を加えな

いようにする. 

 

 



チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

5 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ピスケス・アルレシャ 

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） 

・救助機構ごと前に飛び出す多段式スライドベッド 

・4つのタイヤが独立して向きを変えられる全方向移動機構 

＊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） 

役割：救助・搬送ロボット 

 特殊ガレキ(家ガレキ)内に取り残された要救助者の救助を行う 

 2号機と同様にトリアージとトーキングレスキューを行う 
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多段式スライドベッド 

遠く離れた位置から要救助者を救助する機構.ガ

レキがあるために近づけない家ガレキにガイドア

ームで道を作り救助を行う. 

昨年度はベッドの傾斜により以下の問題が発生

した. 

・地面と水平ではない場所では救助活動が困難 

・搬送中での要救助者への負担 

これらの問題を平らにしたベッドで,解決する. 

 

①  

全方向移動機構 ② 
狭い空間でも十分に移動できるようにタイヤの

向きを変更できる移動機構.前後左右の移動や 

その場での旋回ができる. 

 

救助の流れ 

 

 

 
ベッドに要救助者を

乗せて救助 

スライドベッドが 

前に出る 

 

ガイドアームを架け,

道を作る 

①  

② 

 

昨年度 

本年度 

 



チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

6 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ポーラスターⅠ(ワン) 

ロボットの構成 

移動 

台 

基地 

1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） 

・トリアージ結果を色変化で表示できるマーカー 

・探索機で搬送できる 

＊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） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

トリアージ結果を色変化で表示できるマーカー 
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役割：周囲にトリアージ結果を知らせるマーカー 

 探索機によって搬送され，要救助者のそばに設置される 

 設置された後はトリアージ結果を視覚的に知らせるマーカーとして機能する 

トリアージ結果を色変化で表示できるマーカー 

 

 

重症度を読み取り救助の優先順位を

決める. 

トリアージ結果を周囲に知らせるために,  

探索機から設置される際,トリアージ結果に対応する色に

従い,球体の中にある LED が点灯する. 

 

電子掲示板 

要救助者が救助された後, 

周辺の救難状況や,天気を現地の人々

に伝える役目を想定 

① 

② 

② 

① 

夜間での点灯(イメージ) 

また,要救助者の救助が完了した場合,LED を白色に

することで,夜間の作業灯として役目をする. 

 

トリアージ結果によって色が変わる 

設置されたポーラスター(イメージ) 



チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

7 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ポーラスターⅡ(ツー) 

ロボットの構成 

移動 

台 

基地 

1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） 

・ 

・ 

＊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） 

6 号機と同じ 
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チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

8 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ポーラスターⅢ(スリー) 

ロボットの構成 

移動 

台 

基地 

1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） 

・ 

・ 

＊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） 

6 号機と同じ 
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チーム名 

長湫ボーダーズ 

団体名 

愛知工業大学 

第 

9 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ポーラスターⅣ(フォー) 

ロボットの構成 

移動 

台 

基地 

1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） 

・ 

・ 

＊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） 

6 号機と同じ 
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