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１．緒 言 

現在、大地震による被害が懸念されている。この

ような緊急災害時には、人間が踏み込めない場所

での人命救助活動ができるロボットの活躍が期待

されている。 
本研究では、緊急災害時に災害救助用ロボット

に求められる要素の中の、荒地や段差などの不整

地における走行性能に重点を置いた。多機能なキ

ャタピラ走行方式を考案し、プロポ操作で制御する

ロボットの設計・製作を目標とする。 
 
２．研究のアプローチ 

ロボットの構成としては、移動機構には荒地や凹

凸に強いキャタピラ走行方式を用いる。特徴はフレ

ームの前後左右にピッチ軸に回転可能な車輪を

一輪ずつ装備する。路面にあわせてこの 2 方向の

キャタピラを回転させることで荒地や段差での安定

走行を向上させる。前方キャタピラは上下運動でき

るようにする。駆動用モーターを 3 個使用する。ま

た無線カメラを搭載し、視野を確保する。 
 
1)ロボットの設計 
 設計には、VellemCAD、3DCADSolidworksを使

用し、よりロボット本体の全体図がわかるようにする。

VellemCADでロボットの構成を描き、Solidworksで
ロボットの本体の部品の干渉や機体重量などを

CAD 上で確認した。 
 
2)ロボットの製作 

製作には、マシニングセンター、オリジナルマイ

ンド社の mini-CNC HAKU2042を用いて、部品加

工を行った。 
・試作 1 号機 
サイズ 縦 550mm×横 334mm×高さ 74mm 
重量   約 3.5kg 

試作 1 号機は障害物

を乗り越えやすくする

為、前方機体を上下

運動できるように、プ

ロポ対応のサーボモ

ーターを用いた。ベ

ルトは市販のものを

使用せずにゴムロー

ルを加工して使用し

た。 
 
 

・試作 2 号機 
サイズ 縦 552mm×横 324mm×高さ 84mm 
重量  約 3.0kg 
試作 1 号機の改良を施した。改良を施した点は 

①サーボモーターから

ギヤードモーターに変

更。ギヤ比を 300:1にし

た。これにより前方キャ

タピラを持ち上げられる

ようになり、トルクを上げ

るとともに、走行速度を

人が歩く速度 (1m/s)に
近づけた。 

②ベルトの張りを一定に保つ為、プーリーを増加、

2 点ではなく、5 点でテンションをかけられように変

更した。 
3)ロボットの制御 

プロポの信号を受

信し、操作量に比例

し た PWM 制 御 を

AVR マイコンにより可

能にしている。『H ブリ

ッジ回路』を製作して

使用している。 
 

4）視野 
カメラは LYD 社製の超小型ワイヤレスカメラを使

用し、受信距離は見通しの良い場所で 100m程度

が限界である。 
 
３．結果及び考察 

凹凸のある路面、階段にて、実験走行を行った。

高さ 10cm 程度の障害物がある状態で走行ができ

た。階段の走行では階段を下ることはできたが、上

ることはできなかった。走行中にベルトが外れると

いう問題が見つかり、その問題点を解決するには 1
つ1つのプーリーにダンパーを装着し走行性能を向上

させる必要がある。 
 
４．今後の発展 

制御回路を１つの基板に収め、カメラと制御回路を

災害時の衝撃から護れるようにし、カメラからの映像だ

けで操縦できるようにする。 
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図１ 試作１号機 
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