とうロボ　　チーム、ロボット紹介用紙

	学校名
	

	チーム名
（ロボット名）
	（　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　）

	機体寸法・重さ
	縦　　　　mm、横　　　　mm、高さ　　　　mm、　重さ　　　　g

	製作期間
	1.4週間未満　　2.4～6週間　　3.6～8週間　　4.8～10週間　5.10週間以上

	電源

	種類　1.Ni-Cd　2.Ni-NH　3.Ni-MH　4.Li-Po　5.Li-Fe　6.その他(  　　　　  )
容量　　(             )mAh　　個数(　　　　　　)本

	モータ
	種類　　1.ステッピングモータ　　2.タミヤのギアドモータ　3.マクソンモータ
　　　　　4.サーボモータ　　5.マブチモータ　　　6.その他( 　　   　　　　　　　)
型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)  型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)
型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)  型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)

	センサ

	種類　　1.フォトセンサ2.超音波センサ3.CCDセンサ4.慣性センサ(ジャイロ等)
5.ロータリーエンコーダ　6.キネクト　7.LRF　8.その他(　　    　      )
型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個) 型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)
型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個) 型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)

	車輪
	動輪個数　(　　　　　　　)個　動輪径　(　　　　　　)mm　動輪　(　自作　/　発注　)
動輪の材質　(　　　　　　　  )　発注先　(　　　　　　　　　)
補助輪個数　(　　　　　　　)個　1.ボールキャスタ　　2.その他(　　　　　　　　　　　)

	機体製作に使用したアルミ以外の材料
	1.ステンレス　2.鉄 3.真鍮　4.ジュラコン　5.シリコン　6. 塩化ビニル 
7.プラスチックダンボール　　8.ポリカーボネートプラダン　 
9.その他(
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　)

	機体の機構
	種類　　1.リンク機構　　2.射出機構　　3.伸縮機構　　4.回転機構
　　　　　6.吸引機構　　7.その他(                                    　)

	CAD
	■機体設計CAD　　(　 2D　　/　 3D　　)
種類　　1.jww  2.Co-create  3.SolidWorks  4.AutoCAD  5 .他(  　　 )
■回路設計CAD　　
1.PCBE　　2.EAGLE　　3.KiCAD 4.その他(　　　　　　　　　)

	マイコン
	種類1.RX 2.SH 3.H8　4.AVR  5.PIC　6.ARM　7.STM 8.その他(　　　　　　　　)
型番/個数　　(　　　　　　　/　　　　　　　個)

	プログラム言語
	1.アセンブラ　　2.C言語　　3.その他(　　　　　　　　　)

	走行制御
	1.自己位置推定　　2.ライン制御　　3.その他(　　　　　　　　　)

	使用したカメラ
	1.KinectV2　　2.Xtion　　3.その他(　　　　　　　　　)


■記入例
	大学名
	とうろぼ大学

	チーム名
	とうかい★ロボコンズ

	機体寸法・重さ
	縦　　　　680mm、横　　　　600mm、高さ　　　　820mm、　重さ　　　　15kg

	製作期間
	1.4週間未満　　2.4～6週間　　3.6～8週間　　4.8～10週間　5.10週間以上

	電源

	種類　1.Ni-Cd　2.Ni-NH　3.Ni-MH　4.Li-Po　5.Li-Fe　6.その他(  　　　　  )
容量　　(             )mAh　　個数(　　　　　　)本

	モータ
	種類　　1.ステッピングモータ　　2.タミヤのギアドモータ　3.マクソンモータ
　　　　　4.サーボモータ　　5.マブチモータ　　　6.その他( 　　   　　　　　　　)
型番/個数　　(　タミヤ540　/　　4　個)  型番/個数　　( KRS-2542　/　　2　個)
型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)  型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)

	センサ

	種類　　1.フォトセンサ2.超音波センサ3.CCDセンサ4.慣性センサ(ジャイロ等)
5.ロータリーエンコーダ　6.キネクト　7.LRF　8.その他(　圧力センサ   )
型番/個数　　(UR1612MPR/UT1612MPR/4個) 型番/個数　　(AE-L3GD20/　　　2　個)
型番/個数　　(　　FSR402　/　　2　　個) 型番/個数　　(　　　　　　　　/　　　　個)

	車輪
	動輪個数　(　　　3　　)個　動輪径　(　　200　　)mm　動輪　(　自作　/　発注　)
動輪の材質　(　　ナイロン　　  )　発注先　(　　　　　　　　　)
補助輪個数　(　　　0　　)個　1.ボールキャスタ　　2.その他(　　　　　　　　　　　)

	機体製作に使用したアルミ以外の材料
	1.ステンレス　2.鉄 3.真鍮　4.ジュラコン　5.シリコン　6. 塩化ビニル 
7.プラスチックダンボール　　8.ポリカーボネートプラダン　 
9.その他(
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　)

	機体の機構
	種類　　1.リンク機構　　2.射出機構　　3.伸縮機構　　4.回転機構
　　　　　6.吸引機構　　7.その他(    3輪オムニによる全方向移動機構   　)

	CAD
	■機体設計CAD　　(　 2D　　/　 3D　　)
種類　　1.jww  2.Co-create  3KiCAD 4.SolidWorks 5.AutoCAD 6.他(  　　 )
■回路設計CAD　　
1.PCBE　　2.EAGLE　　3.その他(　　　　　　　　　)

	マイコン
	種類1.RX 2.SH 3.H8　4.AVR  5.PIC　6.ARM　7.STM 8.その他(　　　　　　　　)
型番/個数　　(　　　　　　　/　　　　　　　個)

	プログラム言語
	1.アセンブラ　　2.C言語　　3.その他(　　　　　　　　　)

	走行制御
	1.自己位置推定　　2.ライン制御　　3.その他(　　　　　　　　　)


※提出する際は、記入例を削除して提出すること。

1．チームコンセプト

1.1本大会での目標と目的
本大会での目標と参加目的を示してください。

例）目標：ベスト4
　　目的：制御技術のスキルアップ

1.2 チームコンセプト
　目標と目的を踏まえてのチームコンセプトを示してください。

　例）制御技術のスキルアップのため、自動ゾーンでのロボット制御を重点的に取り組　　

　　　むチームです。またベスト4を目指すために、Vゴールも狙えるような戦略を立て

ました。
1.3 戦略
戦略についてはフィールド図を用いてロボットの移動経路と取得するオブジェクトを明確にしてください。
2.ロボットの紹介
2.1 足回り

　図、写真等を用いて、ロボットの足回りについて説明してください。

2.2　保持機構と積み上げ機構
　図、写真等を用いて、ダンボールを掴んで保持する機構と、ダンボールを持ち上げて積み上げる機構について説明してください。
2.3 その他の機構
　このほかに特徴的な機構を搭載している場合は、図、写真等を用いてその機構の用途と機構の仕組みについて説明してください。
2.4 回路・制御
　回路・制御について説明をしてください。

※ロボット紹介シートについての注意点
・紹介シートに枚数制限はありません。この書式のスペースは参考ですので、自由
に記入してください。
  ・1.3戦略と2.ロボットの紹介の項目についてはしっかりと記入してください。記入内容をもとに運営でロボットがフィールドを破壊する恐れがないかを判断します。
  ・記入が十分でないと運営が判断した場合は再提出をお願いすることがあります。
  ・ロボット紹介シートは大会後、参加大学に公開することがあります。
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