
チーム名 

救命ゴリラ！！ 

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 

 大阪電気通信大学には二つのキャンパスをシャトルバ

スが行き来しており、二つのキャンパスをつなぐ「架け橋」

のような役割をしています。レスキュー活動でもロボット

と人とをつなぐ「架け橋」のようになりたいという願いを

込めて、バスに描かれている「ゴリラ」から「救命ゴリ

ラ！！」と名付けました。 

＊チームの紹介 

 「救命ゴリラ！！」は大阪電気通信大学自由工房 レスコンプロジェクトに所属するメンバーで構成

されていて、自由工房とは機械製作に興味のある人が集まってものづくりをする課外活動の場です。 

 工業高校出身の先輩方が引退してしまい技術面に不安はありますが、先輩方の技術を引き継いで頑張

っていこうと思います。 

＊チームのアピールポイント 

第 13回のレスコンにおける救命ゴリラ！！のアピールポイントは以下の三つです。 

・要救助者が「してほしい救助」の追求 

第 13 回レスコンでは、安全な救助だけではなく、要救助者が「してほしい救助」を目指します。そ

の「してほしい救助」とは、圧迫や振動により痛みを与えないことや、音や見た目で恐怖感や不快感を

与えないことで実現できると我々は考えました。そこで、痛み・音・見た目の三つに注目し、以下のこ

とをします。 

・痛みを与えないために    ベッドにサスペンションをつけて振動による痛みを軽減し、 

救助時に圧迫による痛みを与えないように、救助する部分を柔らかい素材にします。 

・音で恐怖感を与えないために   モーターを覆って音を聞こえにくくし、タイヤの回転音が 

聞こえないように、救助機構と駆動部分を離します。 

 ・見た目で恐怖感を与えないために  救助機構のギアの部分は見えないようにし、救助機構 

の動きを分かりやすくして、何をされるかわからないという不安を無くします。 

この３つのことを要救助者のために実現して、救助活動に臨みます。 

・新たな特殊ガレキへの二つのアプローチ 

第１３回レスコンでは、地上の救助だけではなく、高さがあり、傾いている２階建ての家のようなガ

レキが新たに追加されました。この新しい特殊ガレキへの対応についてチーム内で検討した結果、一つ

の方法に絞らず、異なる２種類の方法でアプローチすることにしました。一つは、ガレキに乗り上げ、

家ガレキに隣接して救助する方法、もう一つは、救助機構がせりだし、家ガレキから少し離れて救助す

る方法です。その違った２種類の救助方法をレスコン競技の場で試し、どちらが向いているのか検証し

ます。 

・ユニット化システム、CACS の発展 

前回使用したユニット化システム CACSを第 13回レスコンではさらに発展させます。まず、付け替

える時に外す線を一つのコネクタに束ねることによって、さらに付け替えを容易します。また、今回は

すべてのロボットのアームをユニット化し、換装できるようにします。これにより状況に応じてアーム

を変えることができ、より臨機応変な救助活動ができます。詳細図は次ページに記します。 
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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）  

       レスキュー活動の流れ 
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１号機 ２号機 ３号機 

ガレキ除去 

 

家ダミヤン救助 

地上ダミヤン救助 

 家ダミヤン搬送 

 
地上ダミヤン搬送 

 ガレキ除去 

 
3体目ダミヤン救助 

 
3体目ダミヤン搬送 

 

状況に応じて 

役割交代 

家ガレキの傾きが大きい場合 家ガレキに近づけない場合 

レスキュー活動終了！！ 

２号機が家ガレキダミヤンを救助！！ ３号機が家ガレキダミヤンを救助！！ 

 

前回の CACSのユニット換装 今回の CACSのユニット換装 

前回は１号機をユニット換装可能とし、実際にレスキュー活動中にユニット換装しましたが、 

今回はすべてのロボットのアームに対してユニット換装ができるようにします。 

家ガレキの傾きが大きい場合は 2号機、家ガレキの周りにガレキが散らばっていて近づけない

場合は 3号機が、家ガレキを救助するように役割を交代します。 

役割交代！！ 

連結ガレキをどけて 

搬送の通路を確保 

2号機・3号機の救助

に別角度からのカメラ

映像を提供 
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第 

 １ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

シリウス 

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） 

・連結ガレキを持ち上げることができるハイパワーアーム 

・広い範囲を見渡せる５軸カメラアーム 

＊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） 

ガレキ除去特化型ロボット 
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安全に搬送できるように 

路上ガレキを除去できる。 

 

 
キャスター 

ねじの回転を使った上下運動により、 

重いガレキでも持ち上げることができる。 

持ち上げた連結ガレキを車内に収納でき

公有地まで持ち運ぶことが可能。 

これにより、搬送時の通路を確保できる。 

遠くを見渡せる５軸カメラアームにより、 

いち早く回りの状況を把握することができる。 

遠くを見渡せる 

５軸カメラアーム 

重いガレキを 

持ち上げられる 

ハイパワーアーム 

板がせり出して 

持ち上げたガレキ

を収納できる 
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第 

２ 

  号機 

ロボット名（フリガナ） 

プロキオン 

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） 

・細やかな動きができる 6軸アーム 

・ガレキを乗り上げることができるクローラー 

＊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） 

                万能型ロボット 
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土台が回転する機構により、 

ダミヤンがどの位置にいても 

同じ向きから救助ができる。 

6軸あるガレキ除去アームにより 

細やかなガレキ除去ができる。 

前輪のクローラーによりガレキを乗り上げ、

家ガレキの横につき、角度を調節して 

救助する。 

 

ベッドにサスペンションを 

つけることで、振動を軽減 

救助時に位置調整ができる 

 

 

細やかな動きができる 

6軸アーム 

ベルトコンベア式 

救助機構 

ガレキを乗り上げること

ができるクローラー 

ベッドの角度調節もできる 

ベッド上下機構 

車体を回すことができる 

土台回転機構 
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団体名 
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第 

３ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

ペテルギウス 

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） 

・高い場所も救助できるベッド上下機構 

・前にせり出すことで離れたところから救助できる救助機構 

＊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） 

万能型ロボット 
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救助機構が上下に動くようになって

いるので、地上と、高いところにいる

ダミヤンも救助できる。 

前側 

爪を柔らかい素材にし、ダミヤン

へのダメージをなくす。 

離れた所から救助できる。 

 

アームは、近くにベッドがあるので、 

モーターがむき出しにならないように配慮をし、 

モーターを覆うことによって騒音を少なくする。 

 

地上の救助 家ガレキ救助 

救助機構が前にせり出し 

爪が前にでることにより、離れたところから

救助できる。 

騒音が少ない 

ガレキアーム 

高い場所も 

救助できる 

ベッド上下機構 

後側 

離れて救助できる 

せり出し式救助機構 


