
チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

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 

将来エンジニアを目指していることから「engineer」、大学２年生３年生はジュニアということから

「junior」、これらを組み合わせて「eng-junior」という造語にし、学校名と組み合わせて『大工大エ

ンジュニア』とした。エンジュニアには合わせて「エンジニアの卵」という意味を込めている。 

＊チームの紹介 

メンバーは学部の１回生と２回生(大会時は２回生、３回生となる)で構成している。毎年コンセプトを

引き継いでおり、新しい技術を積み重ねることで、それを満たすことが出来るロボット作りに励んでい

る。今年度は『それぞれの個性による相乗効果』という目標を掲げ、協力し合うことを大事にしている。 

＊チームのアピールポイント 

レスキューロボットがより多くの人命を救うために私たちが重視することは 

いつでも 「ロボットを準備し動作するまでの時間の迅速化」 

どこでも 「ロボットが活動できる場所の拡大」 

だれでも 「操縦者のミスや混乱を減少できる操縦システムの開発」 

この３つであり、それぞれにおいてベストパフォーマンスを実現することでより多くの人命を救うこと

ができると考える。これを目指して考えたチームコンセプトが 

 いつでも どこでも だれでも ベストパフォーマンス である。 

これを踏まえて以下の３つの項目に重点を置いている。 

 

 

災害時において“情報”はレスキュー隊も被災者も最もほしいものの１つであると考えどちらにも情報

提供することを重視する。情報を多角的に提供するため「光による視覚的情報」と「音による聴覚的情

報」の発信を行う。これにより、“耳が聞こえない人”“目が見えない人”にも情報を提供することがで

きる。状況に合わせて情報を変え、リアルタイムでの提供を行うことで「いつでも」の達成を目指す。 

 

 

簡単な操作で済むように特定の決まった行動を行う機体を自律行動させることで「だれでも」の達成を

目指す。特に地面にラインが無い場所や、荒れた地面等で使えるロボットでなければならないのでいろ

いろな場所に対応出来る自律ロボットを作ることで「どこでも」の達成を目指す。 

 

 

災害時に操縦者がすぐに使えないシステムでは探索や救助が遅れてしまう。そこでできるだけ使いやす

く、直観的にわかりやすいシステムを構築する。「上から見た視点を得ることが出来る全方位カメラ」

や「瓦礫撤去のタイミングの指示」、「救助時に救助機構を動かすタイミングの指示」など、細かな操縦

練習をしなくても使えるものを作ることで「だれでも」の達成を目指す。 

＊チームサポートの希望理由（希望しない場合は空欄） 

チーム紹介用紙       第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ ２／１０ 



チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

＊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） 

アピールポイントで示した３つの項目についてそれぞれの特徴を示す。 

レスキュー紹介用紙     第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ ３／１０ 

１号機（瓦礫撤去機） 

５号機（救助機） 

２号機（瓦礫撤去機） 

３号機（救助機） 

４号機（自律搬送機） 

 

６号機（情報発信機） 

７号機（誘導機） 

救助した人の搬送先情報を電光掲示板に

表示し、家族や友達がどこに搬送された

のかという情報を発信 する。 

操縦者間で 口頭確認する手間を省く ため

に、機体の状態を表示するシステムを設け

る。４,６,７号機で赤外線通信を使用する

ので混信を防ぐためどの機体が赤外線を使

用しているか表示する。また、「待機中」や

「救助中」などラベルを任意で変えられる

ようにする。 

瓦礫撤去機のアームに測距センサを用いる

ことで瓦礫が掴める位置にあるかどうかを

判断し、「とれます」と表示 する。 

電光掲示板に表示した 標識を自動認識 

することで自律搬送を行う。 

瓦礫撤去機を 自動で追尾 し、特定の位

置まで移動する。 

地面に誘導灯を設置する。その光を用い

て 視覚的に避難経路の指示 を行う。ま

た操縦者のためのガイドとする。 

救助掲示板に表示した内容を読み上げ

る。また、音声で避難指示 を行う。 

救助掲示板 (P.9) 

誘導灯(P.10) 

 

４号機 自律搬送 (P.7) 

音声誘導 (P.10) 

６号機 自動追尾 (P.9) 

自律搬送機誘導のため７号機はアームを

持っている。他の機体が近づいてきたと

きは 自動でアームを昇降 し、他の機体

が通れるようにする。 

７号機 他機体認識 (P.10) 

機体の上方に魚眼レンズとカメラを搭載

し、魚眼レンズに移った像を変換すること

で  上から見たような映像 が取得できる。 

全方位カメラ (P.4) 

「とれます」表示 (P.4) 機体の状態表示 

 

救助機に測距センサを搭載し、「とれます」

同様に救助機構が救助可能な位置にあると

き「救助可能」と表示 する。 

「救助可能」表示 (P.6) 



チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

第 

1 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ユナカイト 

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） 

・バンパー及びアームによる路上と救助現場の瓦礫撤去 

・瓦礫を掴むタイミングをセンサで検知し、操縦画面に表示 

＊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） 

ロボットアイデア用紙    第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ ４／１０ 

 

 

救助機のカメラ支援 

（必要がなければ探索へ） 

 被災地の探索 

 路上・救助現場の瓦礫撤去 

 救助機のカメラ支援 

アーム 

ハンド 

バンパー 

全方位カメラ 

ハンドにセンサを取り付け、瓦礫との距離を測ることで 

瓦礫を掴むことが出来る状態かどうかを判定する。掴むこ

とができるようになると、操縦画面に「とれます」と表示  

する。タイミングを知らせ、操縦をアシストすることで 

「だれでも」を達成する。 

道路上の瓦礫を撤去し、他の

ロボットの移動経路を確保 救助現場の瓦礫を撤去 

機体に全方位カメラを搭載し、取得した映像を変換すること

で、上から見た映像 を見ることができる。視点を増やし 

操縦を容易にすることで、「だれでも」を達成する。 

全方位カメラは１号機だけでなく 

２,３,５号機にも搭載する 

掴めるとき 



チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

第 

2 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

アイオライト 

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） 

・瓦礫撤去用のアームを用いて小さな瓦礫を機体内に回収 

・瓦礫を掴むタイミングをセンサで検知し、操縦画面に表示 

＊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） 

 

ロボットアイデア用紙    第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ ５／１０ 

 

救助機のカメラ支援 

（必要がなければ探索へ） 

 被災地の探索 

 路上・救助現場の瓦礫撤去と回収 

 救助機のカメラ支援 

救助エリア等に存在する 小さな瓦礫を回収 する。機体内部

に瓦礫を引き込むことで、他の機体が動くためのスペースを

確保することができる。これにより「どこでも」を達成する。 

救助現場の瓦礫を回収 

２号機も１号機同様にハンドにセンサを持つ

ことで瓦礫を掴むタイミングを表示する 

アーム 

ハンド 

バンパー 

全方位カメラ 

瓦礫回収機構 

瓦礫を回収 

道路上の瓦礫を 

撤去し、６号機を誘導 

機体の後方に赤外線 LEDを装着することで、６号機が自律走

行するための目印を設け、誘導を行う。（赤外線トレース 

と呼ぶ）６号機を自律走行させることで余計な操作を省き

「だれでも」を達成する。 



チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

第 

3 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

クンツァイト 

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） 

・ベルトコンベアによる要救助者の救助 

・台形ねじを用いた救助機構の上下移動 

＊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） 

 

ロボットアイデア用紙    第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ ６／１０ 

救助機構が上下に可動する 

 

救助機構を上下させることで段差等の 高さの違いに対応

し救助することができる範囲を拡大する。これにより 

「どこでも」を達成する。 

救助機構に ベルトコンベア を使用する。それを要救助者

に近づけるとセンサが反応し、救助できる状態かどうかを

判定する。救助可能な位置にベルトコンベアがあれば 

「救助可能」と操縦画面に表示 し、操作のタイミングを 

知らせる。これにより操作性を簡単にし、「だれでも」を 

達成する。 

 要救助者の救助と搬送 

 自律搬送機の発進 

 個体識別 

全方位カメラ 

救助機構 

メカナムホイール 

救助機構を展開 
段差に合わせて 

救助機構の位置を調整 

ベルトコンベアにより 

要救助者を救助 



チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

第 

4 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ファントムクォーツ 

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） 

・６,７号機が発信する赤外線に向かって移動し、ライントレースを行わず要救助者を自律搬送 

・標識を認識し次の行動を判断 

＊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） 

 

ロボットアイデア用紙    第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ ７／１０ 

６・７号機が発信する変調した赤外線を機体前方のセンサが 

検知し、発信源に向かって進む。（赤外線トレース） 

他に 障害物を検知 するセンサを有し、前方が安全かどうか判

断する。障害物があった場合は停止し、事故を未然に防ぐ。 

この操縦を必要としない自律搬送から「だれでも」を、ライン

トレースを必要としない点から「どこでも」を達成する。 

 

 

６号機の電光掲示板に表示された 標識を認識 することで次

の行動を判断する。標識を切り替えることで、次の行動を変

更することが可能。これにより、「いつでも」を達成する。 

 要救助者の自律搬送 

赤外線検知センサ 

障害物検知センサ 

カメラ 

もしも… 自律搬送中にエラー

が発生してしまった場合は他の

機体からの 赤外線通信 で、 

手動に変更することが可能。 

救助後の３号機から発進 
赤外線トレースで 

ベースまで自律搬送 

エラーが起きたら

赤外線通信へ変更 

障害物を検知し停止 

三角形の向きを認識 



チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

第 

5 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

タンザナイト 

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） 

・救助機構の上下による上方からの救助 

・メカナムホイールを用いた全方向の移動 

＊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） 

ロボットアイデア用紙    第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ ８／１０ 

タイヤにメカナムホイールを用いることで旋回する 

ことなく 全方向への移動 ができる。これによって 

細かな位置調整を可能にし、「だれでも」を達成する。 

救助機構を上下させることで 上方からの救助 を行う。 

また、救助機構自体を傾きに対応させることで傾いた 

家屋にいる要救助者を救助することができる。 

これにより「どこでも」を達成する。 

 要救助者の救助と搬送 

 個体識別 

 ７号機の移動補助 

全方位カメラ 

メカナムホイール 

救助機構 

特殊瓦礫の上から 

救助機構を差し込む 

救助機構を展開し

要救助者を救助 救助機構を傾きに合わせる 

メカナムホイールは 

３号機にも搭載している。 

 

全方位移動 



チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

第 

6 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ダイオプサイト 

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） 

・自ら動くことができる被災者への情報発信 

・センサを用いた自動追尾機能 

＊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） 

ロボットアイデア用紙    第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ ９／１０ 

展開前 

 

展開後 

 自律移動（２号機追尾） 

 リアルタイムの情報を発信 

 ４号機の自律搬送を補助 

 赤外線通信の中継 
電光掲示板 

赤外線 L E D 

追尾用センサ 

２号機を追尾し、設置

場所まで移動する 
展開し、情報発信を行う ４号機が来たら誘導を行う 

被災地で歩くことができる人に対して、「家族や友達は 

どこに搬送されたのか」「どこに向かえば会えるのか」 

という情報を「文字による表示」と「マップによる表示」

で発信する。（このシステムを 救助掲示板 と呼ぶ） 

 
赤外線 LED を有し、変調した光を発することで４号機の誘

導を行う。また、今年度全ての機体が赤外線通信を行える

ようにするため、遠くからの赤外線の光が届くように６号

機が中継を行う。離れた機体間での通信 を行うことが可能

となり、近づく時間を省くことで「いつでも」を達成する。 

 

切り替える 



チーム名 

大工大エンジュニア 

団体名 

大阪工業大学 モノラボロボットプロジェクト 

第 

7 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

アクアマリン 

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） 

・４号機の自律搬送を補助 

・状況に応じたパーツの換装 

＊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） 

 

ロボットアイデア用紙    第１６回レスキューロボットコンテスト     ページ１０／１０ 

誘導灯用パーツ 

他の機体が近づいたときはセンサが反応し、自律でアームの昇降

を行う。７号機の設置から４号機誘導までの動作はボタン１つで

行われ、操縦を必要としないため「だれでも」を達成する。 

４号機誘導後に 誘導灯 を発光させる。歩ける人のために道を照

らし、道標 とする。また、操縦者がカメラ越しに誘導灯を見るこ

とで、夜の空港で飛行機を誘導する光のように、進むための基準

とすることができる。夜や早朝といった暗い時間やトンネル内の

ような暗い場所に対応し「いつでも」と「どこでも」を、操縦の

ガイドとなることで「だれでも」を達成する。 

また、パーツを替えることで音声誘導を行うことができる。 

４号機を誘導する 

 ４号機の自律搬送を補助 

 誘導灯による道標の表示 

 音声発信による誘導 

４号機誘導用から情報発信用

にパーツを付け替える 

状況に合わせて誘導灯または

スピーカーを使用する 

本体 付け替えパーツ 

アーム 

スピーカー 

６号機同様に変調した赤外線を 

発することで４号機の誘導を行う。 


