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ハードル越え





平均台越え





関節部のギアユニット





←マシン初期姿勢





はしご越え











各歯車には相当なトルクがかかるため製作には困難を極めた。当初は全て樹脂製の歯車を使用していたため歯車の破損が後を絶たなかった
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マシンを海老反りのような形にして梯子を３分の２程くぐる。梯子からフィールドの端までの距離がマシンの全長よりも短いため，関節をスタート時と同じ三角形にしてマシン全体をくぐる。初期段階ではマシンが梯子に引っかかって身動きが取れなくなるということもあったが，ガイドを取り付けることにより解消した。梯子への進入角度，マシンを展開する位置等かなり正確な操縦を要求された。








� EMBED Word.Picture.8  ���





� EMBED Word.Picture.8  ���





平均台を降りた後は，再び「三角」型に戻り，ハードルへと向かう。初期の動作は平均台と同じで，「Ｚ」型，「への字」型となり，ハードルでマシンを支えるような形で「コの字」型に変形する。マシンの2／3程進めた後は，再びハードルでマシンを支えて直線状にし，滑り降りるようにしてクリアする。滑り降りると言うよりも落下するというほうが適切な表現かもしれない。マシンを「Ｚ」型に展開する際ハードルに重量がいきなりかかるためハードルを倒しそうになりひやひやする場面もあった。








写真のようにマシンを三角形から「Ｚ」型そして「への字」型へと変形して途中まで平均台に上る。最後尾のユニットを平均台に乗せるには，持ち上げると同時に前進しなければならない。しかし，初期姿勢の「三角」型を作るために最後尾のユニットは最も重くなっており，バランスが崩れて倒れてしまう事がしばしばあった。安全に乗せるため，マシンを平均台の直線上に合わせなくてはいけないが，「三角」型から展開する際に先端がずれてしまい，位置調整には慣れを要した。
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マシンが傾いて平均台から転落するのを防ぐためのガイド


かなり拘束力がある。








３つのユニットからなる２関節のマシン。当初はユニットが４つ存在していたのだが，重量バランス，操作性，関節部のモーターのトルク不足，制作期間などの理由により今の形となった。二つのユニットを持ち上げるためバッテリーなどの重量物を最後尾のユニットに搭載し，バランスを取った。関節部の制御は全て独立の手動制御なので操縦にはかなりの熟練度が必要であった。中央の動輪はグリップを得るためにゴムを，最後尾の車輪はスムーズな旋回性能を得るためにガムテープが巻いてある。








本体





バトンを持った手動ロボットが３種類の障害物を克服し，バトンを自動ロボットに手渡す。そして，自動ロボットが高さおよそ３ｍの壁をよじのぼり，所定の位置にバトンをはめ込むとゴール。赤組・白組の２チームが対戦し，早くゴールした方が勝ちとなる。� �【マシン動作概略】�２箇所の関節を持った蛇型のマシン。スタート時はゾーンに収まるよう三角形になっており，関節を曲げる事によって様々な形に変化し，障害を克服していく。





2005年度ロボコン「大運動会」出場マシン


富山高専Bチーム『コブラ』
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