
災害派遣用ロボットの研究 

 

青江 咲良  

 

１．研究概要 

実際に被災地に派遣されているロボットに近

いものを再現し、派遣地でどのような動きを

しているのかを知る。  

２．研究の具体的内容 

（１）動機  

災害が起きた場合、人命救助のためにレスキ

ュー隊が出動するが、人が入っていくことの

できない瓦礫の中は機械の力を頼らなければ

ならない。しかし、私は人命救助に一役買っ

ている機械たちが実際にはどのような働きを

しているのかを詳しく知らなかったので、研

究を通して知ろうと思った。  

（２）災害派遣用ロボットについて  

災害派遣用ロボットの主な仕事内容は人が入

っていけないような瓦礫の中で要救助者を見

つけ出すことである。  

 

図１  

上に示す図１は千葉工業大学が作成し、実際

に被災地に派遣されているものである。災害

派遣用ロボットは乗用車のようなタイヤでは

なく、戦車のようなキャタピラを使用した  

ものが多い。キャタピラは、普通のタイヤに  

比べて悪路であっても転倒の可能性が低く、  

 

 

安定した走行を実現することができる。また、 

災害派遣用ロボットは要救助者を発見するた

めにカメラを搭載している。カメラは、救助

隊員の元まで無線で映像を送り、救助隊員は

その映像を見て、いち早く救助することに努

める。  

 

図２ 

図２は三菱重工が制作したものである。これ

には２本のアームが付いており、アームの先

に様々なツールを付けることで、片方で対象

物を把持しながらもう片方でそれを切断する

といった作業や、左右それぞれに異なるツー

ルを装着して 1 台のロボットで 2 種類の作業

を同時に行わせるといったことも可能となる。

このように、ロボットと人が協力することで

多くの命が救えるのである。 

（３）製作計画 

 

図３ 



図３は製作開始前に描いた完成予想図である。

実際に派遣されているロボットのようにキャ

タピラ式を採用した。また、Wi-Fi を使用す

ることにより、スマートフォン・タブレット

と接続することができるカメラを搭載するこ

とで、調査地の映像を操作位置から確認でき

るよう設計した。防水・防塵のためにプラボ

ードでモータやバッテリー等の設置場所全体

にカバーを設置しようと考えた。 

（４）使用部品 

車体…２mm 厚プラボード（タミヤ）／ユニバ

ーサルボード（タミヤ）／アルミ材 

キャタピラ…タンク工作基本セット（タミヤ） 

カメラ…ウェアラブルカメラ hero３（go pro） 

動作用部品…7.2V バッテリー（ヨコモ）／受

信機（Futaba）／モータコントローラ（タミ

ヤ）／モータ／スイッチ 

コントローラ…ATTACK-４（Futaba） 

（５）製作 

 

図４ 

 

図５ 

図４と図５は完成品の写真である。図３の製

作前の完成予想図と比べて大きく形が異なる

ものとなったが、基本的な動作内容は予定通

りに仕上げることができた。 

本体にはユニバーサルプレートとプラボード

を使用している。ユニバーサルプレートだけ

だと穴から砂などが入り込み、部品の故障に

も繋がるため、プラボードと重ねることでそ

れを阻止した。モータやキャタピラを固定し

ているパーツはいくつかのアルミ材を組み合

わせ、ビスで固定した。搭載しているカメラ

は、スマートフォンやタブレットで専用アプ

リをインストールすることで遠隔操作が可能

となるものを使用している。電源の ON/OFF

から録画の開始・終了まですべて遠隔操作が

可能である。下の図５は実際に撮影した映像

の一部である。 

 

図６ 

３．研究のまとめ  

この研究を通して、災害派遣用ロボットへ

の理解を深めることが出来た。この様なロボ

ットの研究をより深く進めることで、今以上

に災害時の人命救助率が上がると思われる。

私が行った研究では本当に単純なものしか完

成させることはできなかったが、アームが付

いたものや、もう少し大型のものも作ってみ

たい。また、こういった災害派遣用ロボット

には図１や図２に挙げた例の他にも多くの可

能性がまだ残されていると思う。そのような

可能性を見つけられるように今後も研究を深

めていきたい。 
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