
チーム名 

救命ゴリラ! B 

団体名 

大阪電気通信大学自由工房 

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 

今回は、大阪電気通信大学自由工房から 2 チーム

が参加します。「現場」優先の「救命ゴリラ!Ｂ」と

「本部」優先となる「救命ゴリラ！Ｓ」です 

B は Bravery の頭文字で、勇敢で行動力のある救助を

目指します。 

 

＊チームの紹介 

前年度の第 10 回レスキューロボットコンテストを経験したメンバーが、ある疑問に行き当たりまし

た。それは「『戦略』と『戦術』のどちらがロボットを使った『救助』により適しているのか？」です。 

『戦略』を主に考える救助とは、「作戦本部」で救助に効果的な作戦を事前に立てておき、1つの仕事

に特化したロボットを複数種類用いて、作戦にしたがってそれらの動作を組み合わせて救助することを

意味します。次に『戦術』を主に考える救助とは、常に変化する状況下の「現場」でも迅速に対応でき

る万能型の救助ロボットを用意して、臨機応変に救助することを意味します。 

救命ゴリラ!Ｂは、それらのうち『戦術』がより重要だと考え、その『戦術』を実現する３機万能のロ

ボットを使用して、迅速かつ効果的で信頼性の高い救助を目指します。 

 

＊チームのアピールポイント 

オールマイティーな救助戦術論 

・今回の万能型は 

従来のロボットは、特定の作業に特化したものが多く採用されていました。 

したがって、機能を分割し、作業に特化させるとそのロボットは特定の作業しかできなくなるといった

事が想定されます。その為、1 機に不具合が生じた場合、チーム全体の連携が取れなくなってしまうと

いう懸念があります。不具合とは、マシントラブルやガレキがどかせなくなってしまった場合です。 

そこで、全てのロボットがガレキ除去、救助、搬送動作に対応する事を目的に、私たちは万能型ロボ

ットによる救助を提案します。 

・救助、搬送、さらに・・・・！ 

万能型だからと言って、特徴が無いわけではありません。私たちのロボットはガレキ除去、救助、搬

送の全て行うことができ、各ロボットに特徴を持たせました。そのことにより災害現場の状況変化に、

より柔軟に対応することが可能です。 

音声処理を用いた情報支援システム 

我々「救命ゴリラ!B」は、ダミヤンが発する音などを音声処理で識別するという試みを行います。具

体的には、ダミヤンから発する音声の周波数を読み取る事によりダミヤンの認識や識別を行います。こ

れにより、オペレータによるダミヤン認識を自動化することができます。他の識別は、画像処理などは

前年度に用いた技術を用いてより精度をあげ情報支援システムを向上させていきます。 
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チーム名 

救命ゴリラ! B 

団体名 

大阪電気通信大学自由工房 

＊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） 

全てのロボットが同じプロセスで行動ができる。 

どのロボットがどのダミヤンを救助するかを決定する。 

・ロボットの機能分担 

 各ロボットはそれぞれ特色ある車体・足回りで様々なガレキに対処し、ダミヤンを捜索します。 

 

 

 

 

 

 

   1 号機「蜃気楼」        2 号機「はやて」          3 号機「銀臥」 

 

・救助活動上の役割分担 

 ３機独立してダミヤンの捜索と救助活動を行う。 

ガレキへのアプローチは、３機でそれぞれ異なり、想定するガレキの状況に対応できるようにそれに対

策の取れた機構を用意しました。 

1 号機は、現状のロボットでは除去しきれないようなガレキを受け流して進むという事を想定しました。 

2 号機は、車体よりも大きなガレキを乗り越えることを想定しました。 

3 号機は、細かなガレキを精密に除去する事を想定しました。 
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救助完了 

1 号機 3 号機 2 号機 

ダミヤンの捜索 

家ガレキのダミヤン

救助 

状況に応じ

2号機の救

助支援 

ダミヤン救助 ダミヤン救助 

どのロボットでも同じプロセスで

救助活動が可能つまり、全号機が

ダミヤンを同じように救助できま

す。また、各機には異なるガレキ

の対処法があります。 

1 号機：三角形の車体で、ガレキ   

を受け流します。 

2 号機：クローラにより、ガレキ 

を乗り越えます。 

3 号機：車体でガレキを押し退け

る。 

これらの方法を状況に応じて使い

分けます。 

このように救助・走行の二つの点

を考慮して、作戦会議では、状況

により最も早く・効率のよい救助

の手順を判断し、競技に挑むこと

となります。 



チーム名 

救命ゴリラ! B 

団体名 

大阪電気通信大学自由工房 

第 

１ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

蜃気楼（シンキロウ） 

ロボットの構成 

移動 

１台 

基地 

台 

受動 

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） 

・アームとベッドが一緒に出るせり出し式アーム・ベット機構 

・三角形の車体によりガレキを受け流すことができるデルタシャーシ 

＊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） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

デルタシャーシ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

車体を三角形にしたことで連結ガレキを受け流すことにより、 

ガレキの重さにあまり関係なくダミヤンのところまで迎えます 

救助方法 

迫り出し式アーム・ベッド 

  

 

 

 

１、ベッドを迫り出します      ２、ベッドを下し、       ３、ベッドを格納し 

                ダミヤンをベッドに引き込みます      救助完了！ 
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■ 機体の特徴 

せり出し式アーム・ベット 

デルタシャーシ 

■ 機体の役割 

三角形の車体によりガレキを受け流

し、ダミヤンにいち早く到着し、 

迅速に救助します 
せり出し式 

アーム・ベッド 

デルタシャーシ 



チーム名 

救命ゴリラ! B 

団体名 

大阪電気通信大学自由工房 

第 

2 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

はやて（ハヤテ） 

ロボットの構成 

移動 

１台 

基地 

台 

受動 

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） 

・救助時にダミヤンのサイズに合わせ、アーム間の幅を調整できる真・ヨイショアーム 

・ガレキを除去するのではなく、クローラでガレキを乗り越える事ができる V 字クローラ機構 

＊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） 

 

 

 

 

 

 

 

 

V 字クローラ 

                   

                  

 

 

 

 

        

救助方法 

真・ヨイショアーム 

 

 

 

 

             2、ダミヤンの脇の位置に合わせ    3、アームの位置が決定したら 

1、ダミヤンの体の下に    アームの幅を調整します        脇の下にツメを下します 

 アームを滑り込ませます 

 

 

 

 

          5、救助完了！         4、アームでダミヤンを持ち上げます 
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■ 機体の特徴 

真・ヨイショアーム 

V 字クローラ 

■ 機体の役割 

クローラによりガレキを乗り越え、 

真ヨイショアームにより、倒柱ガレキ

の除去及びダミヤンを救助します 
真・ヨイショアーム 

 

V 字クローラ 

ガレキの形に合わせて 

クロ―ラを変化させ           

通常ガレキや連結ガレキ 

を乗り越えます 

 



チーム名 

救命ゴリラ! B 

団体名 

大阪電気通信大学自由工房 

第 

3 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

銀臥（ギンガ） 

ロボットの構成 

移動 

１台 

基地 

台 

受動 

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） 

・ベッドとシールドが一体になった可変式ベッド機構 

・ガレキ除去専用の 3 自由度の左右アーム 

 

＊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） 

 

 

 

 

 

 

 

 

左右アーム 

 

 

 

 

 

 

 

   

可変式ベッド 
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■ 機体の特徴 

可変式ベッド 

左右アーム 

■ 機体の役割 

ガレキ除去を重点的に行い、ほかの 

ロボットの支援を行いつつダミヤンを 

救助します 

普段はガレキを押しのける 

シールドとして機能し 

救出時はダミヤンを乗せるため

のベッドに展開します 

可変式ベッド 

左
右
ア
ー
ム 

１、オペレータがガレキを 

      発見！ 

２、発見したガレキを掴む ３、左右アームで横に 

   ガレキ除去！ 


