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・速さを重要視し、短時間で多くのソートを回収する
→複数の吸盤を使いソートをまとめて回収する
→ミスを少なくするためにプログラミングで動作を制御する
・相手のチームより高得点を狙う
→共有エリアに素早く干渉する
→できるだけ多くのワークのボーナス条件を達成させる

吸盤機構

低荷重ばねを使
用した伸縮機構

多軸アーム

サイクロイド減速機

吸盤を伸縮させる
ロジャーアーム ワークを入れる

ための滑り台

アームの高さを
調節し、吸盤部
分にワークを吸
着させる

アームの角度を
調節して四段の
吸盤にそれぞれ
ワークを吸着さ
せる

全ての吸盤に
ワークを吸着
させた後、
アームを水平
方向に180度
回転させる

ワークを吸着さ
せたまま縦に90
度アームを回転
させ、この状態
のままシュー
ティングエリア
にワークを入れ
ていく

・同時に20個の吸盤を制御し、短時間で大量のワークを回収可能
・ワークの配置に合わせて回収できるようにロジャーアームを採用
・アームを変形させてワークを入れるために多軸機構を採用

高さを調節する
ための上昇機構

ソートアソート

ワークの回収方法

ロジャーアームの展開方法

矢印の部分のモーターを
回転させるとロジャー
アームの両側が展開する

どれだけ展開しても同じ幅の
間隔で吸盤部分が展開される
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