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走行機能

タイヤの位置を標準機に対して前方下部に移動したことで数
センチの段差を乗り越え可能とし道路上での走行性能を向上
させました。

外装

標準機に拡張する形で追加したフレームは高い剛性を 持ち
ます。使用者である子供の興味を惹きやすいかつ親しみやす
いデザインの外装は一部が簡単に取り外すことが可能となっ
ており整備性を確保しています。

腕部機構

待機時に邪魔にならない格納可能な腕部機構を目指しまし
た。誰でも気付きやすく押しやすい位置の緊急停止スイッチ
は安全性を確保しています。

＜メカ担当＞
落合 駿 ・ 平澤 匡佑

LINEで操作

ユーザーはロボットに行わせたい動作をLINEでボタンを押すこ
とで実装することが可能です。このLINEは、学校の先生や交通
教室の主催者が利用することを想定しており、直感的に操作で
きるようなUIとなっています。

オンライン情報参照

ロボットが逐次オンラインサーバーのデータを参照することに
より上記のLINEによる操作を実現しています。
また、所定のデータサーバにデータを送信できるソフトウェア
を、他のアプリに組み込むことで、LINE以外からのロボットの
操作も可能にしています。具体的には、Pythonのプログラムを
動作させられる環境と通信環境が有れば、組み込むことが可能
です。
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