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ロボット名（フリガナ）15文字以内 キャプテンが所属する会社or学校orチームの名称（ﾌﾘｶﾞﾅ）

すでに提出しているエントリーシートと同じ事

電源に「リチウム系電池」を用いる場合、大会規定品を使用してください。

(ﾌﾘｶﾞﾅ) ｼﾛﾔｷﾞｼﾞｭｳｺﾞ (ﾌﾘｶﾞﾅ） ｱｷﾀｹﾝﾘﾂﾀﾞｲｶﾞｸｼｽﾃﾑｶｶﾞｸｷﾞｼﾞｭﾂｶﾞｸﾌﾞｷｶｲﾁﾉｳｼｽﾃﾑｶ
ﾛﾎﾞｯﾄ名 しろやぎ15 秋田県立大学システム科学技術学部知能機械システム学科
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5月22日（金）必着
ロボットの基本設計書

ロボットの製作意図や魅力を企画としてわかりやすく、実行委員・協賛企業が短
時間で理解可能な形でまとめてください。

競技規則を確認した

添付あり
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Ａ４一枚に収まらない場合、こちらのシートをお使いください。
添付

本機は脚の方向を変化させることにより、スムーズな旋回～超信地旋回を行えま
す。加えて各脚を最大９０度曲げることも可能で､この機構によって真横への歩行
も可能となります。

腕ユニット
取付部位

脚構造 上面模式図

補足図１ 脚旋回・駆動方向と機体移動例

黒矢印：脚蹴り出し、白矢印：機体移動方向
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(e) 扇形歩行

①障害物ないし攻撃によって片側が持

ち上がった場合、傾き補正サーボにより
脚部を鉛直に保つ。（～約３０度まで）

②傾斜が傾き補正の限界を超えると、

前脚を横に展開し横転を防止、かつ傾
き補正サーボが逆向きの限界位置に

移動して横転しにくいよう重心を移動さ
せる。

傾き補正機構 機体正面図

傾き

補正
サーボ

※左右の脚ブロックは補正サーボに繋

がるシャフト角度によって相対的にずれ
る（下図①②参照）。

補足図２ 姿勢制御機構

前脚を横に展開する横転防止兼､横転
復旧機構と､傾き補正サーボによる高
度な姿勢制御機構を装備しています。

揺動節
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原動節
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（従動節）
固定節
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フレーム

自体）

相手機攻撃用

揺動節延長部

荷重受け止め用

てこ節延長部

補足図３ 腕リンク機構詳細

※てこ節末端軌道

（緑点線）
真円軌道のため

荷重受け止め専用

※揺動節末端軌道

（赤点線）
攻撃用複合円弧軌道

（原動節の回転により
周回的に動く）

図中の延長部はカーボン棒にて延長
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