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＊チーム名の由来 

 

我がロボット研究会の名前です。初めて「ロボット」という言葉が使われた、カレル・チャペックの戯

曲「R.U.R.」に由来しています。 

 

＊チームの紹介 

 

R.U.R.のメンバーは機械、電気、ソフトウェアの各分野に精通した人材で構成されています。一つのロ

ボットごとに、それぞれの分野の担当者を一人以上配置し、全ロボットを効率的に製作します。ロボッ

トの製作を早めに完了させることにより、動作確認及び大会に向けた練習に多くの時間を割くことがで

きるので、各ロボットの完成度を大幅に向上されることが可能になるのです。 

各メンバーは日頃から様々なロボットコンテストに参加し、自らの技術力に磨きをかけています。今回

のレスキューロボットコンテストでは過去のノウハウを結集させ、本番の災害現場を想定した安全かつ

迅速な救助を遂行します。 

 

＊チームのアピールポイント 

 

 私たちは、災害時のレスキューにもっとも必要とされる物は「スピード」だと考えています。たと

えば、阪神淡路大震災を例にとると、実に 13%もの人が火災により亡くなっており、火災に限らず、状

況、季節、天候などによっては、失血死、衰弱死、凍死なども起こりうると考えられます。また、四川

大地震においては、瓦礫の下に埋もれている時、圧迫による組織の壊死、それに伴い血液中に放出され

た毒素による臓器不全などを引き起こす挫滅症候群(クラッシュシンドローム)により、救出されたのに

もかかわらず死亡した人は多くいました。これらの犠牲者は、もっと早く救助されていれば助かってい

るはずです。そこで、私たちは、迅速な救出こそ、多くの人々の命を救う最良の方法だと考え、道路状

況等に応じて最も早く現場に到着できるロボットを使い分け、迅速な救助を目指します。これを優先し、

道路上の瓦礫の除去などは重視しません。確かに、道路上の瓦礫を除去すれば、緊急用車両などのため

に道を造ることができるかもしれませんが、実際の瓦礫の量は膨大で、短時間にとても除去できる量で

はないからです。だとするならばこれらを乗り越えてでも、いち早く救助者の元へ向かうべきです。 

「生きている人を、生きているうちに」が、私たちの考える救助です。 

 そこで、私たちは異なる状況や目的に特化した複数種類のロボットを用意し、現場や目的に応じて使

い分けます。これにより、各々のロボットが自分の持つ能力を最大限発揮でき、迅速で確実な救助を実

現できることに加え、チーム全体としてあらゆる状況に対処しうる能力を持っています。 

 

 

 

 

 

チーム紹介用紙       第９回レスキューロボットコンテスト       ページ ２／７ 



チーム名 

R.U.R. 

団体名 

東京農工大学ロボット研究会 

＊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） 

万能型を用意せず機能特化型にこだわったのは、救助の速さを追求するためです。 

すべての機体を平均的に素早く行動できるようにし、各々の作業を専門家させることで万能型にあり

うる行動に迷うことによるタイムロスを無くし、ダミヤンをすばやく救助します。 

 私たちのチームのロボットは次の４台です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レスキュー紹介用紙     第９回レスキューロボットコンテスト       ページ ３／７ 

ダミヤンの位置・路面情報 

捜索・情報収集 

救助 

救助したダミヤン 

良路 悪路 

・悪路走破性 

・高速走行 

・マーカー設置 

・高速走行 

・悪路走破 

搬送 

・高速走行 

・安全な搬送 
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第 

１ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

いけめん 

ロボットの構成 

移動 

1 台 

基地 

0 台 

受動 

5 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） 

・悪路でも走破できる足機構 

・発見した要救助者の位置を他のロボット、ヘリテレに知らせるマーカーを搭載 

＊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） 

       

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                いけめんの主な役割 

・要救助者の所に「マーカー」を置く 

・家ガレキの中から救助 

 

チームの中で最も早く実験フィールドに到達する必

要があり、ダミヤンを探すためにガレキを乗り越えな

ければなりません。「速さ」と「悪路走破性」を両立し

た足機構を持っています。平坦な路面を走るときはタ

イヤのみを回転させ、凹凸のある部分では左図のよう

に足機構全体を回転させてガレキを乗り越えます。ま

た、現場の詳細な情報(道路上のガレキの有無など)をチ

ームのロボットに伝える役割もあります。 

左図が「マーカー」です。「マーカー」は設置後、内蔵された LED を点滅させて

ダミヤンの位置を知らせます。他のロボットはそれを目印に救助を行うとともに、要

救助者に「助けが来た」ことを伝えて安心してもらうねらいもあります。 

 

また、後部に右図のようなアームを持ち、ダミヤンを家ガレキから助け

出します。このアームで家ガレキから救助した後は他の救助、及び搬送ロ

ボットに任せます。 
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足機構 

レスコンボード マーカー 

カメラ 緊急停止スイッチ 
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第 

2 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

Oh！FUJIYA―MA！（オー！フジヤーマ！） 

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） 

・装軌による抜群の走破性 

・リンク機構を使用した救助者に負担をかけないアーム 

＊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） 

救助はスピードが命というチームの方針の下、クローラによる走破性を生かし、瓦礫除去などを待つ

ことなく、どんな場所へもいち早く急行して救助を行うロボットです。速度は劣りますが、車輪を装備

した車両では到達できない場所でも救助を行うことができます。低重心、およびマスを集中させた設計

になっており、足場の悪い場所でも安定した作業が可能です。また、簡易ベッドを備えることで、搬送

車両が入れる場所まで救出したダミヤンを送り届けることができます。 

  

 

ハンドは、瓦礫およびダミヤンの救出の両方に用いることができるようになっています。また、ダミ

ヤンを救出するハンド部分は、リンク機構を用いることで、ダミヤンへの負担を減らすことができます。

それに加え、ダミヤンを支える部分は大型であるので、全身を支え、一部分のみに負担をかけません。 
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下から手を差し

込むような動き 

リンク機構 

高い走破性を

持つクローラ 

緊急停止

スイッチ 

マスの集中によ

る重心の安定 一時的にダミ

ヤンを収容す

る簡易ベッド 

ダミヤンに負荷を

かけないハンド 

高い自由度を

持つアーム 

ダミヤンの全

身を支える 
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第 

３ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

助平（スケベェ） 

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） 

・広い可動範囲を持つ万能型アーム 

・リンク機構を用いたダミヤンの救助機構 

＊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） 
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 このロボットは、装軌救助ロボットが持たな

い「スピード」を持ったロボットです。2 号機

でなくても入れる、ガレキが少ない所にいるダ

ミヤンへ急行し、救助します。 

アームは矢印のように地面垂直方向を軸と

した回転、またロボットの前後方向に動かすこ

とができ、これによりマシンの進行方向にかか

わらず広い範囲でのダミヤンの救助活動、ガレ

キの除去を行うことができます。 

 また、ダミヤンとマシンが平行になっていな

くても迅速に救助できるように、マシンの向き

を変えずにハンドを回すことができます。 

 ハンドはワイヤをモータで巻き上げることで上下動します。リンク機構を用いることで、ダミヤン

と地面の間にハンドの先を潜り込ませて持ち上げます。 

 またハンドの先にはゴムなどの柔軟な素材を用いることでダミヤンを傷つけないようにします。 

ハンドを展開し、 

ダミヤンの下に 

ハンドの先を 

潜り込ませる 

レスコンボード 

緊急停止スイッチ 

ベッド 

ハンド 
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第 

4 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

Q-BOX(キューボックス) 

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） 

・前後輪にサスペンションを搭載し、搬送中のダミヤンへの衝撃や振動を緩和します 

・前輪にステアリング機構を設けることにより、操作性を向上させます 

＊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９回レスキューロボットコンテスト      ページ ７／７ 

後ろから見た図 

前輪は各々サスペンションを搭載し、

路面の状態が悪い被災地の道路でも、衝

撃を吸収することで中に乗っているダミ

ヤンに負担をかけずに安全に目的地まで

搬送することができます。 

また、操舵にはステアリング機構を採

用することで、高い走行安定性を実現し

ます。 

後輪は左右のユニットに分かれ

ており、それぞれに 1 つずつ動力源

であるモータとギヤボックス、そし

てサスペンションが搭載されてお

り、左右独立して動きます。これに

より、段差や道路の割れ目といった

場所でもダミヤンに伝わる振動を

抑えることができ、ダミヤンへの負

担を軽減することができます。 

前から見た図 

救助ロボットによって助け出されたダミヤンは、ベッドに収容されます。

ベッドは 2 つの層から構成されており、下の層に衝撃吸収ゴムスポンジを

置いて走行時の衝撃を吸収し、上の層に低反発クッションを置くことによ

り、ダミヤンを自然に固定します。 

また、ダミヤンのベッドへの収容が完全に終了した時点で蓋を閉めるこ

とにより、2 次的な災害からダミヤンを守ります。 

ステアリング機構 

緊急停止スイッチ 

スライドして

閉じる屋根 

サスペンション 

ベッド 


