
チーム名 

メヒャ！ 

団体名 

岡山県立大学ロボット研究サークル 

＊チーム名の由来 

サークル名はドイツ語で機械のことを意味する 

「mechaniker（メヒャニカ）」に由来しています。 

読みやすく親しみやすい名前にしようということで 

「メヒャ！」というチーム名にしました。 

＊チームの紹介 

岡山県立大学情報工学部の学生が中心の岡山県立大学ロボット研究サークル mechaniker（メヒャニ 

カ）のメンバーで構成されたチームです。 

＊チームのアピールポイント 

 「情報ネットワーク」というテーマのもと救助活動を行います。救助活動時に重要なことは、映

像情報によるオペレータの支援だと考えました。そこで、各機体のカメラ画像とヘリテレ画像を共有、

さらにダミヤンの情報を共有し、情報のネットワークを構築します。機体の走行時には前方の映像と俯

瞰した映像を与えることができ、ダミヤン救出時にはダミヤンの状態を確認しながら救助することを可

能にします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

① カメラ画像共有システム 

各機体のカメラ画像をチーム全体で共有することにより、広範囲の災害現場の情報を知ることが

できます。また、救助時にほかのカメラの視点を用いることで、救助の確実性が向上します。 

 

② ヘリテレ画像とダミヤンインジケータ画面の共有 

コントロールルームには、ヘリテレ画像とダミヤンインジケータを写すモニターが用意されてい

ますが、モニターがそれぞれ 1 つしかありません。そのため救出活動時に、全てのオペレータがそ

のモニターを見るということは困難でした。その解決策として、2 つのモニターをカメラで写すこ

とにより、ヘリテレ画像とダミヤンインジケータ画面をチーム全体で共有します。オペレータは操

作画面を見るだけで、ヘリテレ画像とダミヤンの状態を常に確認することができます。すぐに操作

ミスに気がつくことができるので、操作の修正を早急に行うことができます。 

 

③ タワー型ロボットによる高所カメラ情報収集システム 

救助活動時には必要とされる情報を、短時間かつ広範囲に収集することが望まれます。その手段

として高所カメラの活用は有効です。高所からの映像は、他の機体の救助作業を遠方からでも支援

することができます。ロボット（4 号機）に高所カメラを搭載することで、見たい方向を変更でき

るのという点がヘリテレと異なります。 
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① カメラ画像共有システム 

② ヘリテレ画像とダミヤンインジケータ画面の共有 

③ タワー型ロボットによる高所カメラ情報収集システム 

 



チーム名 

メヒャ！ 

団体名 

岡山県立大学ロボット研究サークル 

＊レスキュー活動上の特徴 
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多数の映像の情報でネットワークを

構築し、チーム全体で共有することで救

助活動の効率化を図ります。 

オペレータが必要だと思う情報は状

況によって異なることが多く、操作画面

に表示できる映像を、オペレータが選択

できるようにします。走行時にはヘリテ

レ映像と他の機体のカメラ、救出時には

高所カメラ映像とダミヤン情報など、オ

ペレータにとってベストな操作環境を

作ります。 

物品貸与を受けることができたならば、全機体に TPIP3 を採用しようと考えています。 

情報ネットワーク 

 

救助活動 

 
まず高所カメラを搭載したロボット（4 号機）が出動し、高所カメラによってフィールドの状

態を短時間かつ広範囲に探索します。その得られた情報に基づいて、救出作戦の効率化を図り、

全機体へフィールドの状態を伝達します。また、アーム操作のような繊細な作業を行う機体があ

る場合、高所カメラで遠方からの映像支援を行うことにより、迅速かつ的確な救助活動を展開す

ることが可能となります。 



チーム名 

メヒャ！ 

団体名 

岡山県立大学ロボット研究サークル 

第 

１ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

Mecha Mark Ⅰ (メヒャ マーク ワン) 

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 

・３自由度以上のアーム 

・周辺状況の把握ができるカメラ 

＊ロボットの概要 
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◇ 救出方法 

        

１.救助用アームでダミヤン

の位置と姿勢を調整する。 

２.救出用アームを引き込み、

ダミヤンをベッドに乗せる。 

３.ベッドを上昇させダミ

ヤンを機体内に収容し搬

送する。 

◇ ベッド 

救助時はダミヤンの側

まで伸ばし、救助後は安

全な機体内まで格納す

る。 

 

◇ 救助用アーム 

２本のアームでダミヤンの腋を保持する。 

左右の回転で向きを調整し、 

前後の伸縮機能でベッドに引き込む。 

 

◇ カメラ 

複数のカメラによ

って、機体の位置や

ダミヤンの位置を

把握する。 

◇ ガレキ除去アーム 

３自由度以上のアームを用いて、救

助や走行の妨げとなるガレキを除

去する。 



チーム名 

メヒャ！ 

団体名 

岡山県立大学ロボット研究サークル 

第 

２ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

Mecha Mark Ⅱ（メヒャ マーク ツー） 

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 

・前後移動および傾きを変えることのできるベッド 

・３自由度以上のアーム 

＊ロボットの概要 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

◇ 救出方法 
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１ .ベッドを家ガレ

キの傾きに合わせ

る。 

 

２.ベッドとアームを前

に出し、アームでダミ

ヤンの脇を抱え込む。 

３.救助用アームで、ダ

ミヤンをベルトコンベ

アの上に移動させる。 

４ .ベッドを水平に戻

し、ダミヤンをロボッ

トベースまで搬送す

る。 

◇ ３自由度以上のアーム 

３自由度以上のアームを用いることで 

あらゆる場所のダミヤンを救助可能。 

◇ ベッドとベルトコンベアの前後機構 

ベルトコンベアを用いることで， 

ダミヤンに負担を掛けず， 

スムーズに救助することができる。 

 

◇ ベッドの傾き機構 

ベッドの傾きが調整できるので、傾いた家ガレ

キ内や地面のダミヤンの救助も可能。 

◇ 全方位カメラ 

周囲を見渡すことのできる全方位カメラによ

って救助をサポートする。 



チーム名 

メヒャ！ 

団体名 

岡山県立大学ロボット研究サークル 

第 

３ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

Mecha Mark Ⅲ （メヒャ マーク スリー） 

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 

・前後移動および傾きを変えることのできるベッド 

・３自由度以上のアーム 

＊ロボットの概要 
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◇ 救出方法 

◇ パラレルリンク機構ベッド 

アームとベッドが連動し、傾きを調整

する。傾いた家ガレキ内や地面のダミ

ヤンの救助も可能。 

◇ アームの機能 

ダミヤンの腋に差し込み、救助しやす

い向きへ回転させる。通常時は折りた

たみやすい向きへ収納する。 

 

◇ ベッドの前後機構 

ベッドを前に出し、家ガレキの 

内部にベッドを差し込む。 

アームを使用してダミヤンを引き込む。 

１ .ベッドを家ガレ

キの傾きに合わせ

る。 

２ .アームでダミヤ

ンの向きをベッドの

向きへ回転させる。 

３ .救助用アームで

ダミヤンをベッドの

上へ移動させる。 

４ .ベッドを水平に

戻し、ロボットベー

スまで搬送する。 

◇ 全方位カメラ 

全方位カメラを用いることによって１つのカメラ

映像で周囲を見渡すことができる。 



チーム名 

メヒャ！ 

団体名 

岡山県立大学ロボット研究サークル 

第 

４ 

号機 

ロボット名（フリガナ） 

Mecha Mark Ⅳ (メヒャ マーク フォー) 

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 

・路上ガレキの除去のできるバンパ 

・作業のサポートを行う高所カメラ 

＊ロボットの概要 
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◇ カメラ 

上下左右にカメラを向け遠距離か

らの救助活動のサポートが可能。 

◇ ガレキ除去用バンパ 

路上、もしくは敷地内のガレキ除去

を行う。 

◇ 高所カメラによる救助活動のサポート 

高所からのカメラ視点により災害現場を広範囲にわたって見ることができる。また、カメラのズーム機

能により他号機の救助サポートやダミヤンの識別を行う。 

◇ 上下機構 

柱を上下させることによりカメラを

高い位置に持ち上げ、高所からの視

点を得る。 


