
チーム名 

RMF Rescue 

団体名 

電気通信大学 ロボメカ工房 

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 

ロボメカ工房（Robot Mechanical Factory）レスキュー部隊（Rescue）の略称です。 

 

＊チームの紹介 

ロボメカ工房とは、電気通信大学の知能機械工学科公認サークルです。電気通信大学の 

「楽力」 によって拓く創造的ものつくり教育」のもとに設立されました。この楽力とは、学習、

想像、仕事といった活動を楽しむことのできる能力のことです。 

ロボメカ工房では、学部 1年生から 3年生が主体的にロボット制作を行っています。主に、ロボット

競技会への出場を目的とし、出場する大会ごとに部隊というチームに分かれて活動をしています。

また、小中学生参加のロボットコンテスト（D2 ロボコン）を主催するなど、地域貢献活動も行っていま

す。 

レスキュー部隊では、未来のレスキューロボット像を日々考えながら、レスキューロボットコンテスト

に出場するためのロボット製作に励んでいます。 

 

＊チームのアピールポイント 

私達のチームでは、楽力教育によって培ってきた”ものづくり”、特に”ロボット製作”に対する熱意

は、他のどのチームにも負けない自信があります。 

今年度はこれまで過去 4回の出場経験を元に、 

「要救助者が安心できる迅速な救助」 

をコンセプトとしてレスキュー活動を行いたいと考えています。 

昨年度は、救助用ロボットが足回りの不具合によりスタートゾーンから出られず、これが原因となっ

て他のロボットもスタートゾーンから出ることができませんでした。このような状況を打破するために、

今年度は足回りの回路を変更することによって安定走行を実現します。また、役割を救助と瓦礫除

去の２つに分け、迅速な救助と動線の確保を目指します。 

瓦礫除去ロボット 

路上瓦礫や救助者の上に乗ってしまった瓦礫の両方を迅速に除去します。 

救助ロボット 

家屋内、瓦礫内の両方での救助を可能にします。これにより、万が一片方の機体が動作不能と

なってしまった場合にも、もう片方のロボットによって救助を可能にします。 

 

＊チームサポートの希望理由（希望しない場合は空欄） 

私達のチームでは、年々予算が削減され、使いたい部品を購入することができない状況です。その

ため、支援をお願い致します。 

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 ２／６ 

救助ロボット 

瓦礫除去ロボット 



チーム名 

RMF Rescue 

団体名 

電気通信大学 ロボメカ工房 

＊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） 

 

 

 

① 1号機・・・現場にある瓦礫の除去を行います。その後は、救助ロボット支援を行います。 

② 2号機・・・主に瓦礫内の救助を行います。万が一に備え、家屋内での救助も可能です。 

③ 3号機・・・主に家屋内での救助を行います。万が一に備え、瓦礫内の救助も可能です。 

 

 

はじめに、１号機によって瓦礫除去を行いながら要救助者の探索を行います。その後、１号機で

得た情報を元に、2号機、3号機が救助に向かいます。 

 

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 ３／６ 

レスキュー活動概要 

レスキューロボット 

レスキュー活動の流れ 

レスキュー活動開始 

1号機による動線確保と探索開始 

ダミヤン発見 

２・３号機始動準備及び出動 

 

 

2号機 ：瓦礫内のダミヤンの救助 

3号機 ：家屋内のダミヤンの救助 

マシーントラブルの場合は 1台で両方の救助活動を行う。 

2・3号機による救助活動 

 

 

カメラによる操縦支援や、私有地内の瓦礫除去 

救助活動の支援 

救出及び搬送完了 



 

特殊ガレキなどのアームで持ち上げ

られないものを押し出し、動線を確

保する。ブレードは可動式のため、

任意の方向にガレキを移動すること

が可能である。   

  

 

チーム名 

RMF Rescue 

団体名 

電気通信大学 ロボメカ工房 

第 

1 

号機 

ロボット名（フリガナ） ドスコイ 

          DOSUKOI 

ロボットの構成 

移動 

1 台 

基地 

0 台 

受動 

0 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） 

・ガレキの除去を行う可動式ブレードとアーム 

・高い位置から全体を見渡せる可動式カメラ 

＊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 ４／６  

 

可動式カメラでフィールド全体の状

況を把握し、他の機体に伝えること

やガレキの除去による動線の確保を

行うことで迅速なダミヤン救助を実

現する。 

 

 

タイヤそれぞれにサスペンションを装着することによ

り、路面の状態に左右される 

ことのない操作性を実現する。 

 

 

 

 

 

                  (↑昨年度の機体の 

サスペンション） 

 

サーボモータを用いたアームで、

移動で邪魔になるガレキの除去や

2号機と３号機によるダミヤン救出

時に邪魔になるガレキを除去し、

ダミヤン救出の支援を行う。 

 

瓦礫除去用アーム 

 

 

 

ベースゲートから機体が出た

ら展開。高い位置からフィー

ルドを見渡すことで、ガレキ

の場所の特定やダミヤンの

発見に役立てる。 

可動式カメラ 

 

迅速な救助に貢献 

サスペンションによる 

操作性の向上 

全体の構造 

ロボットイメージ図 

可動式ブレード 



チーム名 

RMF Rescue 

団体名 

電気通信大学 ロボメカ工房 

第 

2 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

OK-car & PORTARO 

(オッカア アンド ポータロウ) 

ロボットの構成 

移動 

2台 

基地 

0台 

受動 

0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） 

・実用化を意識した小型ロボット(子機 PORTARO)による救助 

・3輪オムニホイールによる全方位へのスムーズな移動(PORTAROの足回り) 

＊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 ５／６ 

救助方法 

① OK-car の中に PORTARO をのせ、ダミヤンのいる区

域の近くまで移動する。 

② OK-car 後部を開き、有線でつながれた PORTARO

がダミヤンの近くまで行き、救助活動を行う。

PORTARO はツールを用いて小さな瓦礫の除去を行

い、ダミヤン脇を引っ掛けるようにして救助する。 

③ ダミヤンをPORTAROがOK-carに運び込んだら救助

完了で、そのまま基地に搬送する。 

OK-car(親機) 

目的：基地と救助場所への移

動とダミヤンの搬送。 

機能：アッカーマン機構を採用

したステアリングを持

ち、カーブ時のスムーズ

な移動が可能。 アッカーマンステアリング 

機能 2： 

機体後部は開閉式にな

っており、開くとダミヤンを

収容するときのスロープ

になる。 

開閉スロープ 

OK-car と PORTARO は

有線でつながる。 

PORTARO(子機) 

目的：瓦礫の撤去とダミヤンの救助。 

機能： 

・直径 120mmの球体の本体、 

最長部 200mm程度の小型機 

(ツール部含まず) 

・3 輪オムニホイールを採用し、全方向

への自由な移動が可能。 

・「ツール」を用いることによって状況に

応じて対応できる。 

ツール： 

 

PORTARO の手部分につ

いている。フックをダミヤン

の脇部に差込み救助した

り、小型の瓦礫を撤去した

りできる。 

手：ツールが付く 

3輪オムニホイール 

カメラ(2箇所前後) 



チーム名 

RMF Rescue 

団体名 

電気通信大学 ロボメカ工房 

第 

3 

号機 

ロボット名（フリガナ） アッヒル 

 

ロボットの構成 

移動 

1 台 

基地 

0 台 

受動 

0 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） 

・ワイヤーを用いて多関節を動かす、義手の構造を活かしたアーム 

・モーター駆動による救助時の高さ調節が可能な担架 

＊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 ６／６ 

 

義手アームを用いて家の壁を取り除

く。その後、ダミヤンを軽く持ち上げ、

担架を前後に動かして救助する。 

 

モーター駆動により、担架の角度を

変更できる。これによって、地面、家

屋内にかかわらず救助を可能とす

る。また、前後動作により、ダミヤン

を乗せることができる。 

 

１つのサーボモータを用いて、ワイヤーを動かし、ア

ームを曲げる。このアームによってダミヤンの肩を持

ち上げたり、体を 

持ち上げたりする。 

現在、最適な使い方を 

研究中。 

 

 

リンク機構を利用した上下ア

ームによって、ダミヤンの肩

や体を持ち上げる。 

 

ワイヤーを用いて 3つの関節を手

のように曲げる。また、各関節は

非接続により、万が一、強い力が

かかった場合は、簡単にアームが

外れるようになっている。 

 

義手を応用したアーム 

上下アーム 

義手アーム（試作） 

ロボットイメージ図 

角度調整と前後に動く担架 

救助方法 

全体の構造 

義手アームの指 


