
チーム名 
TRRL 

団体名 
津山高専電子制御工学科 

応募書類は本選終了後，公開されます．個人情報を書かないでください． 
＊チーム名の由来 
●津山工業高等専門学校でレスキューロボットコンテストへの活動をしているので、 
Tsuyama Rescue Robot Laboratory（津山レスキューロボット研究所）の頭文字をとったものです。 
 
＊チームの紹介 
●TRRLは津山工業高等専門学校、電子制御工学科の「レスキューロボコンに興味がある」「ものづく

りをしてみたい」「授業では体験できない事をやってみたい」という学生による有志チームです。 
 
●チームの活動としてレスキューロボットコンテスト、高専ロボコン、津山市ロボットコンテストに参

加し、日々、創造力、技術力を身につけています。 
 
●これまでの主な実績はレスキューロボットコンテストではレスキュー工学大賞（第７回）、ベストポ

イント賞（第７回）を受賞。高専ロボコンではアイデア賞（H19）を受賞。津山市ロボコンではプレゼ

ン賞（H20）を受賞しました。 
 
＊チームのアピールポイント 
●チームメンバーそれぞれが、設計製作、回路、プログラムと担当を持っており学生が中心となって自

発的に活動しています。様々な大会等に参加することでTRRLには以下の事が可能となります。 
設計製作では、三次元の設計ソフト等を使い、ロボットの動作の確認を行いながら設計が可能です。

回路ではロボットのアクチュエータを動作させるマイコン制御回路を自作しており、故障時に自ら修理

でき、比較的高い電流に耐えることが可能です。プログラムでは、マイコンやロボットを動作させるプ

ログラムを自作することで、細かな機能の調整（モーターの速度等）が可能であり、操縦性が増してい

ます。 
 
●今回のチームのコンセプト 

「実際の災害現場を想定したレスキュー活動」「迅速」「確実」 

私たちのチームはレスコンシンポジウムに参加し、救助隊の方から実際の救助活動での事を聞かせて

いただきました。その時に生存の為に必要なこと等をお聞きし「迅速かつ確実に救助すること」「実際

のレスキュー隊と協力して救助を行うこと」がレスキューロボットに必要と考え、上記の３つのコンセ

プトを設定しました。 
 
●今回のレスキュー活動を行う上で重視するところ 
 ４台以上のカメラや一般車両が通行不可能な場所を走行できる三角ホイールを搭載している３号機

が先行して様々な災害現場の情報収集を行います。それは、レスキュー隊の方の「被災地がどのような

状況か把握したい」という意見から、この方法でレスキュー隊との協力が可能と考えました。（３号機

の説明を参照して下さい） 
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＊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） 
■私たちのチームは下記によりコンセプトを実現します 
■３台の多機能レスキューロボットの連携により、迅速かつ確実に救助活動を実施します。 
■１，２号機に救助が短時間で行えるように一連の動作（ガレキ除去、救助、搬送）が可能な機構を搭

載。（１，２号機の説明を参照して下さい） 
■3 号機に、4 台以上のカメラ（内２つのカメラは上下左右に可動, 回路による切り換えでカメラを作

動）を取り付け、より多くの情報を収集します。（３号機の説明を参照して下さい） 
■全てのロボットに路上ガレキ除去用バンパーを搭載し、路上ガレキを除去すると共にレスキュー隊の

車両が通れる様に道幅を確保できます。 
 

■連携（図１） 
図１は１号機と３号機の連携の例です。状況 
に応じて１号機が救助したダミヤンを３号機 
に乗せて、ロボットベースへ搬送します。 
 
救助可能なロボットがロボットベースに帰る 
必要が無くなり、素早く次の要救助者の救助 
活動が可能となります。 

図１ １号機、３号機の連携 

■ダミヤンの個体識別（図２） 
ダミヤンの個体識別は、各ロボットのカメ 

ラで行います。識別する種類は光とマークで 
す。１，２号機のカメラやダミヤン上のガレ 
キの位置により個体識別が困難な場合は３号 
機のカメラアームでダミヤンにカメラを近づ 
け個体識別を行います。 
 

図２ カメラによるダミヤンの個体識別 

■ 家ガレキへの対策 （図３） 

 
 
 
 
 

図３ 家ガレキへの対策 
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家ガレキ
家ガレキの要救助者へ適切な救助活動が行

えるように家ガレキを製作しました。 
そして、実際に救助するならどのような救

助方法が良いかを考案し、そのアイデアを１

号機に搭載することとしました。 
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第 
1 
号機 

ロボット名（フリガナ） 
SQUARE （スクエア） 

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） 
・回転で切り替わる 3 つのハンド（救助ハンド、ガレキ除去ハンド、家ガレキ救助用ハンド） 
・低位置から要救助者を確認でき、路上ガレキを除去できるカメラつきバンパー 
＊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） 

  
  
 
 
 
 

 
 
 

 
図１ 全体図 

３つのハンドの特徴 
（Ⅰ）ガレキ除去ハンド 
・ダミヤン上のガレキを除去する際、爪が上下に動くハンドが図２に示すように回転して、上からや横

から入れることが可能なので複雑なガレキ除去が可能となります。（図１，２） 
（Ⅱ）救助ハンド 
・ガレキ除去後、ハンドを回転させて、ダミヤンをつかみスライド式ベッドまで持ち上げて救助するま

たは、状況に応じて三号機などとの連携も可能です。（図４） 
（Ⅲ）家ガレキ救助用ハンド 
・家ガレキの中のダミヤンを救助するハンドで、ダミヤンの背面あたりに 3 本の細い板をいれて少し浮

かせてガレキ内から救助します。すばやく行うことによってダミヤンのダメージを軽減します。その後、

状況に応じて自機のスライド式ベッドに乗せ搬送する。（図３） 
 
 
 
 
 
 
 
 

図２ 3 つのハンド      図３ 家ガレキの救助     図４ 救助ハンドでベッドに 
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① 

② 

③

①回転で切り替わる 3 つのハンド 
・3 つのハンドが回転することによりその場に応じたハン

ドにすぐ変えられます。（図１） 
 ②スライド式ベッド 
・ ベッドを出して、ダミヤンを自機の中に入れることに

よってダミヤン二次災害から守ります。（図１，４）

 ③カメラつきバンパー 
昨年この方式をとることによって視界が広がり、ダミヤ

ンの救助、捜索などに大変役立ったのでこの方式を今年

も取り入れました。（図１） 

[※オレンジの矢印は各部の動作を表しています。] 
[※ピンクの矢印は機能の位置を表しています。] 



チーム名 
TRRL 

団体名 
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第 
2 
号機 

ロボット名（フリガナ） 
FORM （フォーム） 

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） 
・タイヤとクローラーを状況に応じて切り替え可能で、横移動も可能な足回り 
・大きな２つ爪救助ハンド 
＊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） 
＜主な役割＞ 
2 号機の主な役割はダミヤン上ガレキの除去、救助、搬送です。 
 
 
 
 
 
 
 
 
      図１ 全体図 
 
 
 
 
 
 
 
 
      図２ 救助ハンド 
 
 
 
 
 
 
 
 
     図３ 特殊ホイール 
 
 

[※ピンクの矢印は機能の位置を表しています。] 
[※オレンジの矢印は各部の動作を表しています。] 

① 

② 

タイヤ 

クローラー 

① ガレキ除去ハンド（図１） 
路上・ダミヤン上のガレキを除去するための２つ爪の可

動するアームを搭載します。 
 
 
 
 
② 救助ハンド（図２） 
機体上部に搭載されている大きな２つ爪救助ハンドで

ダミヤンを救助します。機体上部に搭載することにより

ダミヤンを二次災害から守る事が可能です。 
 
 
 
③ 特殊ホイール（図３） 
円筒形のユニットに、タイヤとクローラーを装備してお

り、180 度回転させることにより切り替えることができ

ます。これにより、舗装されている場所ではタイヤで素

早く走行し、ガレキ等があり、タイヤでは通行が困難な

状況ではクローラーで走行します。 
 
ユニット自体を回転させることで真横方向へ移動する

ことも可能です。これにより小さな動きで救助活動をス

ムーズに行うことが可能です。 
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チーム名 
TRRL 

団体名 
津山高専電子制御工学科 

第 
3 
号機 

ロボット名（フリガナ） 
DELTA （デルタ） 

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） 
・高い位置から低い位置まで広範囲の情報を収集する二台のカメラ 
・八輪から四輪に可変する足回り 
＊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） 
＜主な役割＞ 
3 号機の主な役割は現場の情報収集、要救助者の搬送、カメラで救助のサポートです。 
 
 
 
 
 
 
 
図１ 全体図 
   
       
 
 
 
 
 
 
図２ カメラアーム 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図 3 特殊ホイール 
 
 

Ⅱ 

Ⅰ 

①可動式バンパー 
路上ガレキを除去し素早く救助活動を行うためのバンパー

を搭載しています。（図 1) 
 
②スライド式ベッド 
このロボット単体では救助出来ませんがほかのロボットと

連携してダミヤンを搬送します。またこのベッドはダミヤ

ンを自機に取り込む事により二次災害から守ります。（図

１） 
 
③カメラアーム 
カメラが付いているアームが本体上部に搭載されていま

す。 
このアームは上下左右に可動します。またカメラの角度調

整が可能です。 
合計 4 台のカメラであらゆる方向の情報を収集できます。

(図 2) 
 
④特殊ホイール 
このホイールは大きな（Ⅰ）三角ホイールを基礎として３

つの（Ⅱ）円盤ホイールが本体に四組付いています。 
円盤ホイールは３つ同時に駆動してある程度舗装された道

を走り、三角ホイールはあれた道の走行やガレキを乗り越

えて進むことが可能です。 
このホイールによりあらゆる状況でも情報収集が可能で

す。（図 3） 

① 

②

③ 

[※ピンクの矢印は機能の位置を表しています。] 
[※オレンジの矢印は各部の動作を表しています。] 

③ 

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 ６／６ 
 




