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指令システム及び搬送車輌

【機能】

・消防ロボットシステムの自律
及び協調連携という高度なロ
ボット制御を行う中心的シス
テム．

・各ロボットから伝送される画
像や計測データを解析し，各
ロボットの活動を消防隊員に
提案．

・消防隊員の判断に基づき，各
ロボットに活動指令を伝送．

・指令システムは搬送車両のコ
ンテナ内に設置．

・ロボットの遠隔操縦も可能

【機能】
・消防ロボットシステ
ムの搬送だけでなく，
消防ロボットシステム
の中心的な拠点の役割
を担う．

・発動発電機を搭載し
ているため，外部給電
無しで，消防ロボット
システムを稼働可能．

・フックロールにより
コンテナを積み卸し．

指令システム

搬送車輌

構成 ディスプレイ 32インチ，27インチ×２
メインPC ＋ ラップトップPC×３
GISエンジン(SIS社製）
ディスプレイの録画機能
UPS 3.0KVA(10分間）

・放水位置自動算出システム及び画像処理によ
る着水位置推定システムを搭載（共に特許出
願準備中）

・飛行型及び走行型偵察・監視ロボットへの指
令部分は，それぞれ取り外し可能で，自律機
能を含め，単体での運用可能

シャシー 10トン車両
寸法 長さ：11.4m，幅：2.5m，高さ：3.8m

（コンテナ下降時全長18.8m）
質量 25,300kg（各ロボット積載状態時）
変速機 AT（MTモード有）
発動発電機 40KVA，単相100V，200V，三相200V
装備品 AVM（車両動態管理システム），

消防無線，全国対応ナビなど
コンテナ 長さ：7.61m，幅：2.44m，高さ：2.58m
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消防ロボットシステムの概要

【Ｈ２６〜Ｈ２８年度】
・試作機の研究開発

◎平成２９年４月１４日
実演公開

【Ｈ２９〜Ｈ３０年度】
・実戦配備型の研究開発

◎平成３１年３月２２日
実演公開

【Ｈ３１年度～】
・実証配備 ・高度化

【ロボットシステムのイメージ】

【指令システム】
ロボットシステムの制御

【偵察・監視ロボット】

自律的に移動し、
情報収集

【放水ロボット】

自律的に最適位置に
部署し、自動放水

■隊員の判断、指示
■偵察･監視ロボットからの情報
■放水ロボットの活動状況を表示

■自律的に現場まで移動
し、熱画像、放射熱、
可燃性ガス等を計測

■火災現場で活動可能な

耐熱性能を確保

■火災等へ接近が可能な

耐熱性能を確保
■自動でホース延長し、
コンビナート火災に有
効な泡放射が可能

【スケジュール】

↑指令システム

↑放水砲ロボット，
ホース延長ロボット

地上型偵察・監視
ロボット

飛行型偵察・監視
ロボット

協調連携
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飛行型偵察・監視ロボット

寸 法 機体 長さ：1.5m，幅：0.5m，高さ：1.0m
プロペラ径 2.5m

質 量 69kg
飛行方式 同軸二重反転（上下のプロペラが逆向きに回転）

バッテリーによるモーター駆動
最高速度 時速約60km（秒速16.0m）（マニュアル操作時）

時速約15km（秒速4.0m）（自律飛行時）
搭載機器 カメラ，熱画像カメラ，

可燃ガス検知器，放射熱量計
情報伝送 無線
制御センサ 高精度GPS，移動速度及び向きを計測するセンサなど
自律機能 地図上の指定位置まで飛行

飛行中，２台のカメラを常に目標物を撮影
（ジンバル機構搭載）

耐輻射熱 8.0kW/㎡
耐風性能 12m/s
飛行時間 13分（1飛行当たり）

【機能】
・最初に現場上空を自律
飛行し，災害の状況，
放水砲ロボットが走行
する経路の状況を偵察

・放水開始後には，放水
軌跡を上空から撮影し，
目的の場所に放水が到
達しているかを監視

・二重反転機構による安
定した飛行を実現

・自動離着陸により飛行
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寸 法 長さ：1.4m，幅：0.9m，高さ：1.8m
（アンテナ等を含む）

質 量 285kg
走行方式 車輪走行：後輪駆動，前輪操舵

キャタピラ：左右の速度差により方向転換
バッテリーによるモーター駆動

最高速度 時速約5.5km（秒速1.5m）
搭載機器 ロボットハンド，カメラ，熱画像カメラ，

燃焼ガス検知器，放射熱量計
情報伝送 無線（中継器を搬送設置）
制御センサ 高精度GPS，回転式レーザー距離計，車輪回転計

移動速度及び向きを計測するセンサなど
自律機能 地図上の指定位置まで走行
耐輻射熱 8.0kW/㎡
段差乗り越え 40cm
その他 電子地図生成機能

【機能】
・飛行型偵察・監視ロボットからの情
報を参考として，放水砲ロボットが
走行する経路を先に自律走行し，経
路及び災害の状況をより詳しく偵察

・放水開始後には，放水軌跡を横から
撮影し，目的の場所に放水が到達し
ているかを監視

・走行型ロボットとして，先行して現
場に入るため，走行経路に障害物が
飛散していることも考えられるため，
車輪及びキャタピラ2つの走行方式
を備え，状況に応じて使い分ける．
車輪：高速，自律走行精度が高い
キャタピラ：障害物踏破性能が高い

走行型偵察・監視ロボット

↑車輪
モード

←キャタピラ
モード

http://www.tohoku.ac.jp/japanese/
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寸 法 長さ：2.3m，幅：1.4m，高さ：2.1m
質 量 1,700kg
走行方式 4輪駆動，前輪操舵

バッテリーによるモーター駆動
最高速度 時速7.2km（秒速2.0m）
搭載機器 カメラ，熱画像カメラ，可燃ガス検知器，

放射熱量計，風向風速計
情報伝送 有線
制御センサ 高精度GPS，回転式レーザー距離計，車輪回転計，

移動速度及び向きを計測するセンサなど
自律機能 地図上の指定位置まで走行，

放水目標位置への最適なノズルの制御（上下左右角度）
耐輻射熱 20kW/㎡（自衛噴霧機構付）
放水ノズル 放水：広角，ストレート

泡放射：セミアスピレート
4,000ℓ/分 １.0MPa（有効射程70m）

その他 電子地図生成機能

【機能】
・世界最高レベルの耐熱性
（特許出願準備中）

・広角放水，セミアスピレート泡
放射，ストレート放水を１つの
ノズルの切替式で実現した新開
発ノズルを装備（特許出願中）

・偵察・監視ロボットが偵察した
情報を基に，自律走行し，放水
位置まで移動，風の状況を勘案
し，放水到達目標位置への最適
なノズルの方向を設定

・偵察・監視ロボットが放水監視
している情報を基に，風の変化
などによる放水の外れを認識し，
ノズルの向きを修正

放水砲ロボット

←放水時

http://www.tohoku.ac.jp/japanese/
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ホース延長ロボット

寸 法 長さ：2.4m，幅：1.7m，高さ：2.1mm
質 量 2,800kg
走行方式 4輪駆動，前輪操舵

バッテリーによるモーター駆動
最高速度 時速7.2km（秒速2.0m）
搭載機器 カメラ
情報伝送 有線
制御センサ 高精度GPS，回転式レーザー距離計，車輪回転計，

移動速度及び向きを計測するセンサなど
自律機能 地図上の指定位置まで走行，150mmホース延長敷設，

先行車追従自律走行
耐輻射熱 （放水砲ロボットに準ずる）
搭載ホース 150mmホース，300m（高耐熱）
その他 電子地図作成機能

【機能】
・放水砲ロボットに自律的に追
従，放水砲ロボットが放水す
る位置まで移動

・水源（ポンプ）方向へ自律走
行．移動中にリールを自律的
に制御し，消防隊員が活動可
能な安全な領域まで，直径
150mmの大口径ホースを300m
自動繰り出し（世界初：特許
出願中）．

・ロボット本体だけでなく，高
耐熱性能を有するホースを新
たに開発（特許出願中）

←ホース敷設時

http://www.tohoku.ac.jp/japanese/


A A A A

s
結

s
K I
ぢ
碧

馳
�
域
ビ

教
皿

敏
廣
e
・1?S

を
独
皿

G
J-

も
*u
,>
n

；魚
め

IE
伽

教
I-an 'a

役
域
ビ

塞
徵

K
脚

・・>

醒蜜
卿 徵

璽
ポ因

・・/

眺騎ぢ-
!

s
結

s
K I
ぢ
碧

馳
�
域
ビ

教
皿

敏
廣
e
・1?S

を
独
皿

G
J-

も
*u
,>
n

；魚
め

B'ff.-Y]

IE
伽

教
I-an 'a

役
域
ビ

塞
徵

K
脚

醒蜜
卿 徵

璽
ポ因

眺騎ぢ-
�, . .-. �. - . M 1 - ̶ _: � _ � __ �

!

・}

tig
ぽ

雌

ぶン'ユ''.レg

ァ」糊
到
制
ffllfflU

旧
擊
ぽ

卿翻到ゼ徵服哲

-<s

瓶
械
ft

i¦"a

避
哩
s

象
～

能
摯
浴

n

・/�\

到:¦
制
in¦u¦

1=�

ぜ

A

装
坦
振

・・・・»・・・・・・

-1�1
懷
G
放
-R
旺
悠
JJ

�
懷
G
燃
め
旺
担
び
s
BK
寂

へへへ
が糊
到

旧tig 制
擊ぽ ffllfflU
ぽ

雌 卿翻到ゼ徵服哲

E

1§摯
�h

伽

教
憩 -its �

il
皿

瓶役
械域 -<s
ftぽ

i G

お
G塀

e ・} J'-T---..i., ね塞
l脚 , :あ徵

ftp…到ギm蜜 4Pお

ン
#K�

制i卿 徵 -tp

in¦u¦ ・I 11璽
能 脚頻

擁卜-ク摯
v w浴 慄 �̃�

ご匪
のn

G ny
« s,�・・

a e
燃u ホ

撒細1
※めAfllK A

旺ゼ-CN 瘍 担 ¦ビ
GIB
く G
g@BK
叱但

懷雄
か 廣 び酬ミ 装鶴 eJ sihB 藏 坦敏t<\�� ぽ BK振 故' N擊 H<n 辰請

め掛ぽ
ざ 旺t

ぽ ・�//\�rN/�\�i賴・/ 悠«
艦 iit5 だ -\J

SL
傘想

�の G G
4UE

嫌 S

ル K-
進 喫 �̃\

�-�

r> 綴 Os!
1 _

悠 雜 �ン
・・̶<

■ ■■■■■■■■■■■■

將難ぼ擊到旧哲み猟ぼぼ寒醒裝

却暁m劉眼ペズ〉ハ雇綻坦\皿雜\慈曙糊雜坦奪

添ぼ普モーペ賊略口'ち*〉1\値匿締モーペ\海鑑おゾペミ嫌

哩
モ
G
く
♦
お
敏

な
避
G
螺
に
ホ
擁
(
の
)

ゼ
眼
G
概
但

G
く
匪
叱

。
セ
あ
ル
画
ギ
ン
脚
械
條
匪
K
s
,

瓶
械
♦
塀
幽
,
 
瓶
̶
I
I
わ
ン
A
n
s
ホ
※

-
t
�

ク
懷
G
燃
め
旺
担
び
s
略
寂

ゼ
懷
G
放
め
旺
悠
；
淑
飾
(
N
)

装
坦
振

瘍
雄
酬
藏
ぼ
ポ
掛

ざ
鶴
敏
軸

&

<
・

お
錮
到
制
卿

〜

お
能
摯
浴

だ
傘
G
ば
�
喫
綴
雜

な
悠
G
嫌
ル
進
二
悠

さ
鶴
敏
軸

S
lビ

�
ミ
.

徵}到t
l・

、
糊
旧
擊
ぽ

到
制
錮

モ

ビ■
鴨
i
i

A
�
わ
ェ
ペ
フ
ざ
賴
峻
躯
纖
(

S
l旧到摩

(
鮮
跳
.
婚
二
m
)
擊
ぼ
ぼ
挑

■
 
・
/

ウ

さ
_
�

駒
煤
0
の
1
?
 
1

制
塀
を
幽
.

服

バ
�
�
ぐ
.
.
ガ
�
ま
ゾ
�
巧

I
r

摯
だ*

さ

S
�
C
O
Z
q
S
-

-
塀
を
幽
.

i
l

敏
廣
0
み
ー
ル
れ
シ
レ
独
皿
@
ェ
¦
わ
ン
ハ
ロ
魚
ゆ

E
脚
M
蜜
徵
璽
頻

憩
役
域
ビ
M
塞
徵
醒
卿

K
伽
M
教
皿

(
ゼ
結
壊
愛
蹴
灰
ぢ
碧
)
馳
,
お
域
ビ
M
教
皿

制
牡
o
m

懷
ホ
〜

制
壯
f
m
哲
降

遡
肘
ジ
恒
降

遡
肘
m
m
哲
降

s
�
s



■SYSTEM NAMING

CONCEPT

消防ロボットシステム

スクラムフォース
【Scrum Force】

ロボット同士のチーム感、チーム
ワークが伝わる名前に。４機のロ
ボットが力「force」を結集してス
クラム「scrum」を組み、ミッショ
ンを遂行する姿を表現しています。
「force」は部隊も意味しています。

■ROBOTNAMING

■飛行型偵察・監視ロボット ■走行型偵察・監視ロボット

■放水砲ロボット ■ホース延長ロボット

スカイ・アイ ランド・アイ

ウォーター・キャノン タフ・リーラー

Ichihara City Fire Department

市原市消防局

砲を意味する
「cannon」とい
う言葉を用いて災
害に立ち向かう力
強い放水を表現。

糸巻きを意味する
「reel」と頑丈、
不屈なという意味
の「tough」との
組合せ。

最初に投入される
偵察ドローンは空
から。空からの目
という意味を直感
的に表現。

続いて投入される
偵察機は陸（地
上）から。陸から
の目という意味を
直感的に表現。
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