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本体





ハードル越え





マシンの制限重量に近い約20kgの重量を４本の脚で支えている。


この脚はそれぞれがスムーズに伸縮することができること，また，ウォームギヤを使用し，脚を360°回転させることができる。





地区大会では技術賞と特別賞を受賞した。











平均台越え
































脚の開閉時に大きな力がかかるため，脚を支える部分をここに集約した。また，脚に接続している軸は直径20mmと大径である。脚のガタの一番の原因になるので集中的に改良して、現在の形状になった。





梯子くぐり





ギヤボックス（ウォームギヤ）








梯子をくぐった後は今まで前輪だった箇所を後輪として使用する事によって，方向転換のロスを減らしてタイムを縮める。まず，脚を伸ばしてから前脚を内側に倒すことによってマシンの前部を平均台に乗せる。次に前脚を縮めて本体中央にあるベルトと後輪を駆動させてマシンを進める。マシンの大半が平均台に乗ったところで後脚を縮めてベルトの駆動によって平均台を渡っていく。ベルトの左右には方向修正用のガイドがあり，渡る際にそれで平均台を挟むことにより安定して渡ることができる。これらの方法によって「平均台渡り」は東海北陸地区で最速だった。








直立していた脚を開いて姿勢を低くし，段差をその勢いで越える。段差は学校での練習時には楽に越えていたが，大会では手間取り，時間をロスしてしまった。後輪が段差に引っかかる為，ソリを付けてスムーズに越えられるように工夫した。








脚を伸ばしてから平均台と同じ要領でマシンの前部をハードルに乗せる。前脚を縮めた後，ウォームギヤを用いて前脚を回転させる。


ベルトと後輪で少し前進し、前脚の付け根がハードルの上を越えたら、前脚を垂直に伸ばし着地する。後脚も同じ動作を行いハードルを越える。マシンをハードルに接触したまま移動するため，ハードルを倒さないように操縦することが最も苦労した。
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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】�スタート時は4本の脚を直立させており，伸縮・回転させることにより，障害物を克服していく。
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