
コンセプト

ロボットの特徴

詳細

ユニット構成

崇城大学プチ阿蘇ートチーム

・ボーナス得点、一点狙い！
・ボーナス得点を獲得するために

→アソート、5種類を1セットとして掴む
→ベルトコンベアで一気にシューティングエリアまで運ぶ
→サブのロボットでボーナス得点を狙う
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いくつものロボットを組み合わ
せることで理想の動きを行う
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アソート回収機

５種類のアソート2
セットを１往復で掴
むことができる

アソート整列機

ベルトコンベア

スムーズにアソート
を運ぶことができる

ベルトコンベ
アから運ばれ
たアソートを5
種類掴むこと
ができそのま
まボーナス得
点を狙うこと
ができる

進行方向

ロボットの特徴
掴んで運んで置く！

ユニット構成
・アソート回収機
・ベルトコンベア
・アソート整列機
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