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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学校の名称（ﾌﾘｶﾞﾅ）

電源に「リチウム系電池」を用いるのは禁止です。ご注意願います。

【様式1-2】　第16回かわさきロボット競技大会バトルロボットトーナメント参加申込書　　　　受付番号 238

ﾛﾎﾞｯﾄ名 WASA Okude Boys

5月8日（金）必着
ロボットの構造概略図

(ﾌﾘｶﾞﾅ) (ﾌﾘｶﾞﾅ） ﾜｻｵｸﾃﾞﾎﾞｰｲｽﾞ
神風刃
ｶﾐｶｾﾞﾔｲﾊﾞ

①

脚機構詳細 概要
・本ロボットの脚は右①図の様に１リンク機構
　あたり，４つのパーツから構成される．このう
　ち，②図aとリンク節，およびクランクと②図b
　の長さが等しい特殊４節リンク機構（ヘッケン
　リンク機構）となっている．
特徴
・ヘッケンリンク機構は点Aを回転中心として，
　上下振動がほとんど無い脚軌道を生成する
　ことができる．しかし，その特性上360度回転
　する間に２か所の特異点を通ることになる．
　これに関して，①図に示した固定軸と②図α
　部のくぼみを有したリンク節とを採用してい
　る．これによりリンク節の稼働方向を制限し
　特異点の回避を実現している．
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※3 脚先の軌跡の詳細は予備資料②を参照のこと

アーム機構詳細 概要
・意図的に慣性モーメントが高く設計されたドラ
ムを回転させエネルギーを溜め込み，それを一
気にアームリンクに伝えることにより爆発的な攻
撃力を生み出す．
特徴
・規定のモータを用いても慣性を使うことにより，
起動トルクを得る
・それにより，静かに相手を捕らえ，一気に投げ
飛ばすという「静」と「動」を同時に実現させる．
・アームリンク部に伸縮機能を持たせることによ
り，相手を格段に捕らえやすくなっている．
攻撃プロセス
①相手を捉えた状態でドラムを回転させ，エネ
ルギーを溜め込む
②溜め込んだエネルギーを一気にアームリンク
部に伝え，相手を投げ飛ばす．
安全性
・アーム先端は周りをゴム板またはテープを巻く
ことで鋭角部をなくす事とする

神風刃　スペック概要
1．脚
　　機構  ： ヘッケンリンク （特殊４節リンク）
　　モータ： マブチ380PH (左右各１個)
2．アーム
　　機構  ： 回転エネルギー式ドラムアーム
　　モータ：  マブチ380PH（２個）
3．その他
　バッテリ： Ni-MHバッテリ12[V] （予定）-※１
  サイズ　：  試合開始時350×250×330程度-※２
　重量　　 ： 3500 [g] 以下
　

※１ Ni-MHバッテリの出力電圧は試合に応じて変更の可能性あり
※２ ロボットのサイズの詳細は予備資料①を参照のこと
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○神風刃
 

補足資料
①ロボットサイズの詳細

全長 350mm, 全幅 250mm, 全高 330mm
１）試合開始時

<アームリンク収納時>
2）展開時

試合時・展開時それぞれのロボット全体のサイズを示す．

※試合時・展開時の切替は自由に行え，アーム高さは任意で20cmを超えることが可能

650[mm]

33
0[

m
m

]

350[mm]

25
0[

m
m

]

②脚先軌道の詳細

クランク
回転角 0° 30° 60° 90° 120° 150° 180° 210° 240° 270° 300° 330°

接地状態 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ × × × × ×

地面

特異点

回転中心高さ

※”常時接地していない”，”上図B面がA面の上に来る状態がない”事から歩行していることがわかる

A面

B面

570[mm]

<アームリンク展開時>
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