
コンセプト

ロボットの特徴

詳細

ユニット構成

三重大学 M3RC(エムキューブアールシー)

キャチロボバトル2025の問い「機械は人間の手を超えられるか？」

Q.機械ができて、人間ができないこととは？

A.感情に左右されず、どんな時でも同じパフォーマンスを発揮すること

一度に自陣エリアの8個の
ワークを取るハンド

相手チームのワーク

(共通エリア)取得を阻止
縦横無尽に動く
直交ロボット

自動制御ロボットの
開発に着手 三重大学 M3RC、機体完成へ

数々の困難を乗り越えて

機
体
を
徹
底
解
剖

三
重
大
学
ロ
ボ
コ
ン
部
「M

3
R
C

（
エ
ム
キ
ュ
ー
ブ
ア
ー
ル

シ
ー
）
」
は
、
四
月
下
旬
か
ら
お

よ
そ
半
年
に
わ
た
り
、
キ
ャ
チ
ロ

ボ
バ
ト
ル
へ
の
出
場
を
目
指
し
て

機
体
制
作
に
取
り
組
ん
で
き
た
。

部
員
た
ち
の
熱
意
と
工
夫
が
注
ぎ

込
ま
れ
た
ロ
ボ
ッ
ト
は
、
自
動
制

御
と
安
全
性
を
兼
ね
備
え
た
力
作

に
仕
上
が
っ
て
い
る
。

「
魅
力
は
や
は
り
自
動
制
御
で
す

ね
。
不
測
の
事
態
に
備
え
て
手
動

に
切
り
替
え
ら
れ
る
と
こ
ろ
も
強

み
で
す
」
と
、
機
体
設
計
を
担
当

し
た
工
学
部
二
年
の
中
村
さ
ん
は

語
る
。

ワ
ー
ク
を
掴
む
部
分
に
は
、
歯

車
と
ラ
ッ
ク
（
歯
車
を
か
み
合
わ

せ
る
部
品
）
を
組
み
合
わ
せ
た
エ

ア
グ
リ
ッ
パ
を
採
用
。
パ
ー
ツ
は

軽
量
化
の
た
め
、
す
べ
て3

D

プ
リ

ン
タ
で
造
形
し
た
。
こ
の
ハ
ン
ド

に
よ
っ
て
、
一
度
に
八
個
の
ワ
ー

ク
を
同
時
に
掴
む
こ
と
が
で
き
る
。

主
要
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
に
は
エ
ア

シ
リ
ン
ダ
を
用
い
、
安
全
で
扱
い

や
す
い
設
計
を
実
現
し
た
。
さ
ら

に
、
エ
ア
シ
リ
ン
ダ
と
歯
車
を
組

み
合
わ
せ
た
回
転
機
構
や
、
エ
ア

シ
リ
ン
ダ
の
ス
ト
ロ
ー
ク
（
シ
リ

ン
ダ
が
動
く
長
さ
）
以
上
の
伸
縮

を
可
能
に
す
る
仕
組
み
に
も
挑
戦
。

先
輩
に
教
わ
り
な
が
ら
新
た
な
技

術
を
学
ぶ
機
会
と
な
っ
た
と
い
う
。

回
転
機
構
は
大
砲
の
砲
台
の
仕

組
み
を
参
考
に
取
り
入
れ
ら
れ
、

妨
害
用
の
伸
縮
機
構
は
持
ち
運
び

可
能
な
プ
ロ
ジ
ェ
ク
タ
ス
ク
リ
ー

ン
か
ら
着
想
を
得
る
な
ど
、
身
近

な
機
構
か
ら
発
想
を
広
げ
て
設
計

に
活
か
す
場
面
も
多
か
っ
た
。

完
成
し
た
ロ
ボ
ッ
ト
に
は
、
他

に
も
数
々
の
工
夫
が
盛
り
込
ま
れ

て
い
る
。
ワ
ー
ク
を
取
っ
た
後
は

す
ぐ
に
シ
ュ
ー
テ
ィ
ン
グ
エ
リ
ア

へ
移
動
し
、
シ
ュ
ー
ト
で
き
る
機

動
性
を
備
え
る
。
ま
た
、
限
ら
れ

た
ス
ペ
ー
ス
で
も
ロ
ボ
ッ
ト
の
動

き
に
支
障
を
き
た
さ
な
い
よ
う
、

電
装
箱
や
配
線
は
コ
ン
パ
ク
ト
に

ま
と
め
ら
れ
て
い
る
。

制
作
の
過
程
で
は
、
出
場
選
手

の
半
数
が
退
部
す
る
と
い
う
思
わ

ぬ
困
難
に
も
直
面
し
た
。
し
か
し
、

残
っ
た
メ
ン
バ
ー
が
先
輩
の
支
援

を
受
け
な
が
ら
協
力
し
合
い
、
最

終
的
に
完
成
へ
と
こ
ぎ
つ
け
た
。

「
仲
間
と
協
力
し
て
作
り
上
げ
ら

れ
た
こ
と
自
体
が
大
き
な
成
果
で

す
」
と
部
員
は
振
り
返
る
。

半
年
間
の
努
力
を
凝
縮
し
た
機
体

を
武
器
に
、M

3
R
C

は
い
よ
い
よ
大

会
本
番
に
挑
む
。
未
来
の
若
き
技

術
者
た
ち
の
実
践
の
舞
台
か
ら
、

目
が
離
せ
な
い
。

製作途中の機体

ハンド

ハンド用リフト
y軸移動機構

回転機構

x軸移動機構

Fig1.機体全体のCAD(スタート時)

各機構に使用するアクチュエータ
x軸、y軸移動機構…モーター 回転機構、ハンド用リフト、ハンド…エアシリンダ

ロータリーエンコーダを用いた移動距離の測定で自動制御の実現
回転機構で90度回転し、スタート時の自陣エリア侵入禁止規定をクリア

Fig2.機体全体のCAD(競技中)

共通エリア侵入阻止の秘密兵器は
本番で明らかに

右:参考にした
プロジェクタの機構

左:エアシリンダ
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