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ロボット名（フリガナ）15文字以内ロボット名（フリガナ）15文字以内ロボット名（フリガナ）15文字以内ロボット名（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）キャプテンが所属する会社or学校の名称（ﾌﾘｶﾞﾅ）キャプテンが所属する会社or学校の名称（ﾌﾘｶﾞﾅ）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。

全体像全体像全体像全体像 スペックスペックスペックスペック

全長348mmですが旋回性を高めるため前後
の脚の軸間距離（ホイールベース）が狭められ
ています。
機体の前方には駆動機構の無い補助輪が
付けられており、リング上の丘を乗り越え
やすくしています。

アーム構造アーム構造アーム構造アーム構造 脚構造脚構造脚構造脚構造
4節リンク機構を使用。クランク軸を中心にクランクが 4節リンク機構を使用。クランク軸を中心に
回転することでリンクA（アーム）の先端が楕円軌道を描く。 カムクランクが回転し、リンクAは上下前後に動く。
アーム先端が200mmを超える高さまで上昇する。 4隅に3ヶずつ配置するので合計12本の足で

駆動する。

アーム機構 4節リンク

脚機構 4節リンク
アーム用モータ マブチ380　×　2

電圧 14.4V
脚用モータ マブチ380　×　4

高さ 141
使用バッテリ ニッケル水素電池

横幅 242
全長 348

【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

ﾛﾎﾞｯﾄ名 Notch Room

5月8日（金）必着5月8日（金）必着5月8日（金）必着5月8日（金）必着
ロボットの構造概略図ロボットの構造概略図ロボットの構造概略図ロボットの構造概略図
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【様式1-3】　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
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装 脚用モータ×4

アーム用モータ×2

脚×4

ギヤボックス

アーム×2

アーム収納時

アーム最高時

クランク軸

リンクB

リンクA クランク

円形カムクランク

リンクA（脚）

リンクB

地面

クランク軸

26mm

補助輪

軸間距離

348
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