
チーム名 

K.U.R.C. 

団体名 

京大機械研究会 

＊チーム名の由来 

Kyoto University Robotics Creators の略称から。 

 

 

＊レスキュー活動上の特徴 

私たちのチームでは瓦礫除去用の機体とダミヤン救助用の機体、運搬用の機体を用いて役割分担をして救

助を行う。役割分担をすることで各機体の制御が簡素化され、また整備においては万能型よりも複雑でな

いことが現場のトラブルに対してすばやく対応できるという利点がある。 

 

・全体のレスキュー活動の流れ 

①運搬用機体が道路の瓦礫除去と探索活動を行い、残りの機体がヘリテレで確認されたダミヤン救助に向

かう 

②ダミヤン救助後に運搬用機体が向かいボックスにダミヤンを移す 

③ダミヤンを安全に運搬し、残りの二機はダミヤン救助を続ける。 

④全てのダミヤンを救助し活動終了。 

 

 

＊チームの紹介 

京大機械研究会は京都大学の学生が各種ロボコンの大会に出場することを目的としたサークルです。これ

までの活動やレスキューロボコンにおける経験、技術蓄積を活かしてダミヤンの安全な救助を目指しま

す。 
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チーム名 

K.U.R.C. 

団体名 

京大機械研究会 

ロボットの構成 第 

３ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

モリシム 
移動 

 １台 

基地 

台 

受動 

 台 

＊このロボットの重要なアイデア [競技会では必ず実現する必要があります]（箇条書きで三つ程度） 

・ マスタースレイブ（2 本） 

・ 電流センサによるトルク感知 

・ タイヤを使った小回りの利く動き 

＊ロボットの概要（絵などを使い，わかりやすく書いてください） 

機体の特徴 

・ マスタースレイブを用いたアームで瓦礫の除去や救助を柔軟にこなす。 

・ 多関節のロボットの場合、細かい動きをしようとするとプロポなどのリモコンでは一度

に多くのモータの操作は難しいが、マスタースレイブであれば、一度に多くの関節を操

作することができる。 

・ アームの先端を動かすモータには電流センサがついており、ダミアン救助時にダミアン

の負担に気をつけながらの救助が可能である。 

・ 現場では通り道に必ずしも除去する必要がないが除去に時間のかかってしまう障害物が

あると考えた。クローラを使用すると小回りの利いた動きがしづらくそのような障害物

をよけて進めるようにタイヤで小回りを重視した。 

・ カメラは、上下左右に動かすことができる。 

機体製作過程図 
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