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目的

ロボット概要

推進原理

機構を利用して、少ない動力で効率の
良い推進を可能にし、機体のサイズ及
び重量を最小限にする

尾鰭(2軸)
胸鰭(1軸)

コントロール
ボックス

3Dモデル

Slider

スライダー機構を用いて、１つのサー
ボモータで左右の大きな胸鰭を同時
に動作させることで、安定した直進を
可能にする

2軸の尾ビレで操舵及び推進補助を
行う

制御システム構成

胸鰭

尾鰭
PC

Raspberry Pi 4

サーボモータ

９軸センサ

命令

出力

制御情報

姿勢情報

Yaw軸

Pitch軸
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