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レスキューロボットコンテスト
技術を学び 人と語らい 災害につよい世の中をつくる

土　井　智　晴・奥　川　雅　之・横小路　泰　義

本報ࠂでは，2000 年から࢝·ったレスキϡーロϘットίンςストੜのܦҢとレスίンのڝ技，ロϘッ
ト，ධՁの概要を前でड़る。ޙは，それらロϘットに用いられるԕִૢॎ技術にͭいてड़る。そ
して，その技術と建設のԕִݕԕִ施工との関࿈レスίンをຖ年開࠵するҙٛにͭいてड़る。
キーワード：ࡂ，レスキϡーロϘット，ԕִૢॎ

1．コンテストの成り立ち

1995 年 1 月 17 日におきたࡕਆ・୶路大ࡂを機に
日本ではレスキϡーロϘットの研究開発が本格తに࢝
·った。時は，レスキϡーロϘットという研究
が一ൠతでないため，それがࡂࡂに対応する新
しい技術であることを広͘ܒ発するඞ要があった。そ
のためٹࡂॿをࡐとしたロϘットίンςストとし
て「レスキϡーロϘットίンςスト」（ུশ「レスίン」）
とଧͪスタートした。このレスίンは一ൠの方ʑの
動׆発のΈならͣ，レスキϡーロϘットの研究開発ܒ
をਪਐして͘れるֶੜをऒきͭけ，その׆動にࢀըし
て΄しいというئいある。そのためレスキϡーロ
Ϙットの研究開発をਐめる研究ऀが中৺となり，レス
キϡーロϘットίンςスト実行ҕһ会（ҎԼ，実行ҕ
һ会）を৫してຖ年Նにίンςストを開࠵している。

このようにレスίンのΞイデΞは，1995 年のࡕਆ・
୶路大ࡂをܖ機とするレスキϡーロϘットの研究の
中からੜ·れた。図─ 1 にߏਤとしてඳかれたイ
ϝーδਤをࣔす。そのޙ，このイϝーδが۩体化し，

1999 年に「レスキϡーロϘットίンςスト」という
໊前でఏҊされ，2000 年のプレ大会Ҏ߱，ຖ年චऀ
らが正෭実行ҕһをめる実行ҕһ会のओ࠵により
実施している 1）ʙ 5）。

第 3 回·で，このίンςストは大ࡕで行Θれていた
が，第 4 回からはਆށҠり，ࡕਆ・୶路大ࡂの
10 年にあたる第 5 回（ਆࡍࠃށలࣔで開࠵）と
第 14 回（デβイン・クリΤイςィブηンターਆށで
開࠵）Ҏ֎は，すてਆށサンϘーϗールで開࠵され
ており，࣍回の 2015 年 8 月 8 ʙ 9 日に開࠵される第
15 回同ϗールで開࠵༧ఆである。

実行ҕһ会では，第 5 回でそれ·で行Θれてきたί
ンςストの形態に一ͭの۠りを付け，第 6 回と第 7
回で規ఆࢉܭ機シスςムを新し͘した。第 8 回では
さらにڝ技の度を高めた。第 9 回では技術՝とし
て「ダミヤンݸ体ࣝผ」を導入し，第 10 回Ҏ߱では
そのఆ着にめている。第 12 回ではダミヤンの形状
をよりਓ間のൺ率にۙͮけた新型ダミヤンを開発し
た。·た，第 11 回開࠵の年には東日本大ࡂが発ࡂ
し，ࡂ෮ڵ応ԉಛผاըを第 11 回から第 13 回·で
ଓして行った。·た第ܧ 13 回からは，関東方面から
多͘のチームがࢀՃできるように東京で༧બを
開࠵している。

2．レスコンの概要

（1）競技の概要
レスίンの概要を؆୯にհする。ڝ技を行う

は，実験フィールドとݺͿ 9 m × 9 m の۠Ҭであ
り，地でඃࡂした֗ࢢ地を 1�6 でした型である

（写真─ 1）。この中に要ٹॿऀをٖしたダミー（Ѫਤᴷ �　Ϩείϯͷߏਤ
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শ「ダミヤン」。3 ষ（1）અで概要をड़る）が置さ
れている。

֤チームは自ら製作したロϘット（ԕִૢॎ型ロ
Ϙットが多いが自型ロϘットを開発するチームあ
る）によりフィールドのダミヤンをٹ出する。この
フィールドで 2 チームが同時にڝ技を行うが，ଞの
多͘のロϘットίンςストのように，この 2 チーム
がউഊをڝうのではな͘，あ͘·でࢀՃチーム全体の
中でいかに高いڝ技ϙイントを֫ಘするかでڝい合
う。ࢀՃチームのϝンバーは，高さ 2 m のนでフィー
ルドとִてられたίントロールルーム（写真─ 2）と
れるΤリΞからロϘットをԕִૢॎしなけれなݺ
らͣ，フィールドロϘットをࢹしてはいけな
い。·た，フィールドを্空からࡱӨするΧϝラが用
ҙされている（「ϔリςレ」とݺͿ）が，チームはこ
のϔリςレの向きなͲはૢ作できない。なお，同時に
૬ஊをするた技しているଞのチームと，報ަڝ

めに，ίントロールルーム間での௨৴装置を用ҙして
いる。これらڝ技の様ࢠを·とめたイラストを図─ 2

にࣔす。
チームをධՁするڝ技ϙイントは，ダミヤンの体力

を表すフィδΧルϙイントとミッションのୡ成度をධ
Ձするミッションϙイントの合ܭである。フィδΧル
ϙイントは，時間のܦաと共にがঃʑにݮっていき
ダミヤンがա大な力িܸをडけるとがさらにݮっ
てし·う。·た，ミッションϙイントは，「ٹ出ྃ」，

「ൖ送ྃ」の֤ஈ֊に応͡たϙイントと「ݸ体ࣝผ」
の正しさに応͡たϙイントによって༩えられる。ৄࡉ
にͭいてはレスίンのウΣブϖーδ 6）をࢀরされた
い。·たレスίンで使用されているࢉܭ機シスςムの
技術త༰にͭいてはจݙ 3），4）を，ダミヤンの技
術త༰にͭいてはจݙ 2）および 3 ষをࢀরされた
い。

（2）ロボットの概要
チームが製作したロϘットの一ྫを写真─ 3 にࣔ

す。

このロϘットのおよその大きさは幅 400 m，Ԟ行き
600 mm 高さ 500 mm である。ロϘットの大きさは
チームによりҟなるが，3 ষ（2）અでड़るແઢ L"N
によるԕִૢॎシスςムをࡌするඞ要があり，か
ͭ，ロϘットϕース（1.2 m × 1.2 m）に製作する
ロϘット全てをऩめなけれならͣ，ロϘットϕース
出ޱに設けられているϕースήート（開ޱ෦の
700 mm ×高さ 600 mm）を௨աして実験フィールド
に出動するඞ要があるため，多͘のロϘットは写真─
3 のようなサイζのロϘットがओとなり，1 チームあ
たり 3 ʙ 4 機のロϘットを製作することになる。

チームは製作するロϘットにͭいて，ࢀՃื集時に
ఏ出するࢀՃਃࠐ用ࢴ（ҎԼ，ॻྨ）にロϘットຖの

「ロϘット໊」，「ロϘットのߏ成」，「ロϘットのॏ要

ࣸਅᴷ ϑΟʔϧυݧ࣮　�

ࣸਅᴷ �　ίϯτϩʔϧϧʔϜ
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な機能（2 ͭ）」，「ロϘットの概要」をࡌهしなけれ
ならない。·た，ڝ技にࢀՃできるロϘットの
および࣭ྔに対する制ݶはない。ఏ出されたॻྨは，
અでड़る「レスキϡー工ֶ大」の৹査対であ࣍
り，チームはॻྨにࡌهされた概要に合கするロϘッ
トを製作するٛがあり，ॻྨとҟなるίンηプトの
ロϘットはڝ技にࢀՃすることができない。

（3）競技結果に対する評価
1 ষでड़たようにレスίンは，レスキϡーロ

Ϙットに関する研究開発にܞΘるֶੜのを֦͛る
ことૂい開࠵している。そのため，ڝ技݁Ռに対し
ては様ʑなࢹからධՁし，多͘のを用ҙし表জし
ている。ここでは，࠷ݖҖのある「レスキϡー工ֶ
大（ҎԼ，大）」にͭいてհする。図─ 3 にチー
ムื集と同時に公表されている大をܾఆする·での
プロηスをࣔす。

·ͣレスキϡー工ֶ大のબߟは，出ਃࠐΈのॻ
ྨ৹査から࢝·っており，ここではओに「ίンηプト」
をධՁし，࣍に༧બ前にఏ出されるΞϐールシートで

「ίンηプト」を，༧બڝ技の݁Ռから「技術力」を
ධՁする。༧બを௨աし本બにࢀՃしたチームに対し
て，本બ 1 日のڝ技݁Ռとプレゼンςーション༰
から「ίンηプト」，「技術力」，「৫力」を૯合తに
ධՁし，そのڝ技ޙに技術ධՁҕһによるώヤリング
調査にͮجきڝ技ͩけはධՁできないチームマωーδ
ϝント力ロϘット製作技術力といったࢹでの「
৫力」，「技術力」をධՁする。্هのධՁは全てϙイ
ント化してॱҐͮけされ，本બ 2 日ޙޕのڝ技に出
する 8 チームをレスキϡー工ֶ大ީิチームとし
て，ϙイントの合ܭの্Ґॱにチーム໊を公表する。
そして，࠷ऴڝ技ޙに৹査һϙイントをՃຯした૯合
ϙイントをߟࢀにしながら，ॻྨఏ出から本બ 1 日
のڝ技ऴྃ·でのධՁϙイントをϕースに૯合తに
அして大डチームをબߟする。

レスίンには，この大をؚΈ 10 種のがあり，
Ճするチーࢀ，༂したチームロϘットが表জされ׆

ムのྭΈになっている。これら表জの݁Ռにͭいて
は，レスίンのϗームϖーδおよびຖ年 12 月に開࠵
されるܭଌ自動制ֶޚ会シスςムインςグレーション
෦講演会で公表している 6），7）ので，ੋඇࢀরされ
たい。

3．レスコンで使用されている技術

（1）ダミー人形：ダミヤン
レスίンでは，レスキϡーロϘットのٹॿ対とし

て，実ੇの 1�6 のςレϝトリックレスキϡーダミー（前
ड़したダミヤンのこと）を用い，ࢀՃチームのロϘッ
トٹॿίンηプト等のΞイデΞ，技術力，チームワー
クを૯合తにධՁしている。現ࡏのダミヤンは，ウレ
タンとシリίーンの体にԖのࠎ格，֎֪にॏりを入れ
た಄෦でߏ成され，第 9 回Ҏ߱は，ダミヤンにݸʑの
ಛ（ࣝผ報）を付༩し，それらをロϘットにより
ࣝผするといった՝を設けている。この՝は，実
ॿऀの状態確認およٹのレスキϡー現における要ࡍ
びトリΞーδ（ਓݯࢿ・ࡐの制のஶしいࡂҩྍに
おいて，࠷ળの໋ٹ効Ռをಘるために，多のෛইऀ
をॏ度とٸۓ度によってผし，ྍ࣏ൖ送の༏ઌ
度をܾఆすること）をఆして導入した。ダミヤンܱ
෦と体それͧれにかかる֎力はウレタンの圧力変
化，িܸతな力はখ型Ճ速度ηンサの変化を෦ςレ
ϝトリ回路によりଌఆしており，そのを BMVFtootI ⡴

によるແઢ送৴でࢉܭ機シスςムにऔりࠐΈ，ٹॿの
さしさをධՁしている。図─ 4 にダミヤンの֎؍
をࣔす。

（2）無線 LAN による遠隔操縦システム
レスίンにࢀՃするロϘットは，多͘が前ड़のよう

なԕִૢॎ型ロϘットとなる。そのため，ԕִૢॎシ
スςム 8）を実行ҕһ会からି༩し，ڝ技会では，ダ
ミヤンデータのແઢ送およびૢॎのためのແઢ
L"N のిをཧしている。したがって，レスίン

ਤᴷ �　ϨεΩϡʔ工ֶେܾఆͷϓϩηε
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にࢀՃするロϘットのૢॎܥは，このԕִૢॎシスς
ムでඪ४化されているといえる。このようにඪ४化し
ているཧ༝は，ը૾および制ޚ৴߸をແઢでかͭリΞ
ルタイムに送することがෆ可ܽであり，その技術開
発を高ߍੜがؚ·れる年に՝すことは，レスίン
のࢀՃのඇৗに大きなোになるとߟえているためで
ある。このレスίンに使Θれる໊大サイζのԕִૢ
ॎシスςムを用いれ，༰қに 4 のΧϝラをଓで
き，りସえ৴߸を送ることで，その 1 のΧϝラの
ө૾を 100 mT ҎのԆで 1C Ϟχター্にऔಘで
き，14 チϟンωルのデδタル৴߸と 4 チϟンωルの
Ξφログ৴߸をѻえるήームίントローラの入力৴߸
をロϘットに༩えることができ，それらを؆୯にΧス
タマイζできるૢॎΞプリέーション公開されてい
る。なお，このシスςムにͭいてจݙ 8）のサイトに
ある報で，さらにֶशをਂめれロϘットがऔಘし
た音データΞφログྔおよびΧウンタ報औಘ
することが可能である。図─ 5 にそのシスςムのߏ
成概೦ਤをࣔす。

4．建設機械施工とレスコン

ここ·で，レスίンの概要とそれに使Θれる技術に
ͭいてड़た。ここでは，本ࢽ本߸「ࡂ対応，ࡂ
෮旧，෮ڵ」ಛ集の中にレスίンにͭいてのࣄهをܝ
でѻΘれる建ࢽいたͩけたことをडけ，ここでは本ࡌ
設機械施工との関࿈にͭいてड़たい。なお，ஶऀは
機械の研究ऀであり建設にͭいてはஓなཧ
ղとなる෦多ʑあり，さらに，4ɽ（3）にࢸっては
かなりਵචతなهड़になっているが，ࣄ前に͝༰ࣻئ
いたい。

（1）遠隔操縦技術
ロϘットは機械技術とిࢠి・ؾ技術が༥合したϝ

Χトロχクス技術の成Ռである。機械技術がロϘッ
トのࠎ格であるとすれ，ిؾ技術はے，ిࢠ（制

といえ，その技術でओ要なϋードウΣܦ技術はਆ（ޚ
Ξがߏ成されている。しかしそれらは，֎քの対
の大きさにより，設ࢥܭߏ設ܭが大き͘ҟな
る。さらに，その機械が建設機械のようなサイζとな
るとి動式ΞクチϡΤータによるक備ൣғは広͘な
͘，Τンδンを動力ݯとした油圧ΞクチϡΤータがओ
になるとߟえられる。

しかしながら，ૢॎऀとロϘットを͙ܨ制ޚ技術で
あるԕִૢॎ技術はϋードウΣΞサイζのӨڹは，前
ऀとൺるとখさ͘，レスίンがٻめるリΞルタイム
のը૾および制ޚ৴߸の送装置およびそのιフト
ウΣΞ෦は，建設機械施工で有ҙٛな技術と
いえる。

（2）災害と防災の法的位置づけ
༿は，෩地なͲのܹしい自વ現ݴというࡂ

がਓࡒ産にを及΅すのͩと一ൠతにཧղさ
れ，ࡂ対جࡦ本๏（昭和 36 年 11 月 15 日๏第
223 ߸。昭和 34 年のҏ෩をܖ機に制ఆされた）
にある๏తなఆٛと΄΅一கしている。一ൠతにら
れていない෦は，「大規なՐࡂし͘はര発その
ଞその及΅すඃにおいてこれらにྨする๏ྩでఆめ
るݪҼによりੜͣるඃ」という෦であり，๏తに
はਙ大なނࣄؚ·れていることであΖう。さらに，
にͭいて「ࡂ」日ৗతに使Θれるようになったࠓࡢ
๏తには，「ࡂをະવにࢭし，ࡂが発ੜした
合におけるඃの֦大を͗，及びࡂの෮旧をਤ
る」とఆٛされ，一ൠにݴΘれる「ࡂをະવに͙
こと」より，はるかに広い時間తなൣғをͭこと
はあ·りられていないようにࢥΘれる。

レスίンは，このࡂに対応するロϘット技術をֶ
Ϳਓʑのڝ技会として，·た，一ൠのਓʑのܒࡂ発
発という中ܒࡂしている。この࠵動としてຖ年開׆
に，ࡂ෮旧・෮ڵのためのԕִ施工のΈでな͘，イ
ンフラのٺ化対ࡦとしてのԕִݕϝンςφンス
のためのԕִ施工のॏ要性を共にܒ発すれ共௨の
といえよう。

（3）「やさしさ」のこころ
レスίンをओ࠵する実行ҕһ会は「技術をֶび ࡂ

動を׆い ੈの中をͭ͘る」というཧ೦のとڧに
ଓけている。·た，レスίンは技術力をڝうଞのロϘッ
トίンςストとはҟなり，「さしさ」を大にして
いる。レスίンにࢀՃするレスキϡーロϘットがѻう
対はダミヤンであり，チームにはਓそののにݟえ
ている。そのため，ダミヤンをѻう࢟のࠜఈには「

ਤᴷ �　ແઢ -"/ʹΑΔԕִૢॎγεςϜ



�� 建設機械施工 Vol.67　No.3　March　2015

さしさ」がࡏすることを実行ҕһ会はΈ，第 10
回には「さしさがҭΉՊֶ技術の」というఏݴ
発৴している。

は「建て，設ࣈであるが，建設というจॖڪにޙ࠷
（しͭら）える」とಡΉことができ，ଞのՊֶ技術
よりਓ間ຯを͡ײることから，「さしさ」「ࡂ
いੈの中をͭ͘る」というϋートウΣΞ（ここڧに
Ζの技）の෦で共ײできるのと৴͡ている。

5．おわりに

本ߘではレスίン発のܦҢとその概要をड़，建
設機械施工との共௨を͡た。ここ·でお付き合い
けたಡऀにはੋඇڝ技会におӽしいたͩき，͘ロ
Ϙットをͭ͘るएい技術ऀのた·͝ୡを間ۙで応ԉい
たͩきたい。
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ԣখ路　ହٛ（よここう͡　すよし）
ਆށ大ֶ 大ֶӃ工ֶ研究Պ 機械工ֶઐڭ・߈त

（ಛඇ）ࡍࠃレスキϡシスςム研究機ߏ・ཧࣄ
（一ࣾ）Ξール・Ξンド・Ξールίミϡχςィー・表
ཧࣄ
ത࢜（工ֶ）

Ԟ　խ೭（お͘がΘ　·さΏき）
Ѫ工業大ֶ 工ֶ෦ 機械ֶՊ・।ڭत

（一ࣾ）Ξール・Ξンド・Ξールίミϡχςィー・ཧࣄ
ത࢜（工ֶ）

ʦචऀհʧ
Ҫ　ஐ（Ͳい　とはる）
大ࡕཱ大ֶ工業高等ઐֶߍ　૯合工ֶシスςムֶ
Պ・।ڭत

（ಛඇ）ࡍࠃレスキϡシスςム研究機ߏ・ཧࣄ
（一ࣾ）Ξール・Ξンド・Ξールίミϡχςィー・ཧࣄ
ത࢜（工ֶ），࢜ࡂ




