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名古屋工業大学では，都市河川の浄化を目指したエコロボットプロジェクトが活動している．

今回出場した魚型ロボットはその水質を調査するために開発された． 

第１試作機では魚のようにヒレの運動による水中移動機構の開発に焦点を当て，尾部を３駆動

関節とした機構とともに回路，制御などを検証した． 

第２試作機では，水質調査用に各種センサ（温度，pH，圧力，溶存酸素濃度，GPS）を頭部に搭

載し，第１試作機に比べて防水性やメンテナンス性を向上させた．左右それぞれの胸ビレにも駆

動関節を設けた．搭載したセンサ情報はワイヤレスで送信され，遠隔のＰＣで記録可能である．

また，ロボットの運動は，遠隔のＰＣからの指令に基づき決定される．これにより水質調査した

い任意の箇所にロボットを移動させ，データ収得が可能となる． 

 

 

 

 

 

第１試作機「明くん」 

 

 

 

 

 

 

第１試作機による急旋回運動の一例 

 

第２試作機「GrowFish」 
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