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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）

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。

ﾛﾎﾞｯﾄ名 六等星 Chiba.Robot.Studio
(ﾌﾘｶﾞﾅ) ﾛｸﾄｳｾｲ (ﾌﾘｶﾞﾅ） ﾁﾊﾞﾛﾎﾞｯﾄｽﾀｼﾞｵ

【様式1-2】　第19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 138

5月4日（金）必着
ロボットの構造概略図

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。

展開！

根元から回転する三本のアームを持っています。
真中の攻撃用アームで相手のロボットを持ち上げると
同時に、脇の二本のアームを下に押しつけ、自機のバ
ランスを取ります。
また、真中のアームは回転軸から先端まで50cmの長さ
があるので、地面から20cmの地点を越えることができ
ます。

足機構はスライダーリンクの応用によるもの３枚１組を前後に二つず
つ、計４箇所に配置します。
動力軸と軸受けが六角形になっており、また軸受けを若干偏心させ
ることにより、モーターが回る事で足板が振り子のように動き、前に
進みます。

マシンスペック
・スタート時サイズ
　縦350mm
　横250mm
　高さ500mm
・使用電源
　７．２Vニッカドバッテリー
・使用モータ
　脚：マブチ380ギアドモータ　2個
　腕：マブチ380ギアドモータ　2個
　　以上　計4個

真中のアームは回転軸から先端まで50cmの長
さがあるので、地面から20cmの地点を越えるこ
とができます。

スタート時は両脇の二本のアームをつっかえ
棒のようにし、真中のアームを上に向けま
す。

六角棒の
回転軸

円の中心か
らずれている

スタート時とその後の展開方法

足機構の模式図


