
コンセプト

ロボットの特徴

詳細

ユニット構成

豊橋技術科学大学 負けロボットが多すぎる！

①確実なワーク回収
タイムロスを無くし、パーフェクトを実現する

②一度に大量のワーク回収
大量回収によ得点を重ね、ボーナス達成を狙う

③妨害カウンター
妨害されても、妨害し返し、ワークエリアの勝負に持ち込む

アーム機構
アームは土台ごと左右に移動し、
アームの旋回と伸縮によって
アーム先端を回収目標のワーク
位置に移動させる。アーム先端
の重量に耐えられる高い剛性を
持つように設計を工夫。

ハンド機構
同時に５個のワークを保持する
ことが可能。爪を回転させ、
ワークを両端から挟み込むよう
にして掴む。シンプルな機構を
用いることで、競技中のトラブ
ルを防ぐ。

整列機構
回収したワークを整列機構に載
せ、整列機構上で位置を整えた
上で、機構を倒すことでワーク
を棚に入れ、ボーナスを狙う。
これ１つで全ての棚にワークを
投入し、ボーナスを獲得するこ
とができる。
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妨害機構
共通エリアへの侵入を妨害
されても、横から妨害機構
を差し込み、妨害し返す。
ワイヤを用い、機械的な工
夫をされた機構により大き
く展開し、妨害を実現する。
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