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小型で機動力のある水中ロボットの開発

チルトスラスターを有した水中ロボット：Crux

目的

推進方法

浮上・潜水動作が可能

Crux概要

全⻑・全幅・全⾼ 重量
0.46 ・0.44 ・0.24  [m] 5.6  [kg]

Roll回転が可能

チルトスラスターを搭載することにより、
スラスターの構成数を最小限にし、
コンパクトな形状のロボットを実現

左ジョイスティック

右ジョイスティック

操作方法

・サーボモータを使用してスラスターの出力方向を
変更する

少ないスラスターでも複雑な動作が可能

・1人で片手で運べる重量とサイズ

・可動カメラの搭載により水中探査が可能

前進
後退
旋回
Yaw回転

複雑な動作もコントローラーで
簡単に操作可能

スラスターの向きを左右反対にする


