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Rescue Robot Contest -4
　　-レスキューロボットコンテスト-

処理システム

センサで検出された信号はＰＩＣでデータ化され，無線ユニッ
トで計算機へと送信され，ダミヤンの「痛さ加減」を表示する．

データ処理

エフテックが設計・製作

ＣＰＵ：　ＰＩＣ１６Ｆ８７７

ＬＰＦ後１ｍｓ間隔でＡＤ変換

積算して，１ｓに５回伝送

データ転送

アルインコ製ユニット

４２９ＭＨｚ帯２０チャンネル

ＦＳＫ　２４００ｂｐｓ

技術基準適合証明取得済み

今後の課題

小型化，低価格化　：本来はレスコン参加チームへ貸与する
　　　　　　　　　　　ことが望ましい．そのためにはより
　　　　　　　　　　　頑丈，小型，かつ安価なシステムを
　　　　　　　　　　　構築する必要がある．
生体らしさ　　　　：全体的に「やわらかさ」が必要．
実レスキューダミー：実際のレスキュー訓練などには1/1の
　　　　　　　　　　レスキューダミーが必要．
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