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学校名 富山県砺波市立般若中学校

(ふ りがな)

チーム名

都道府県名 富山 ,it
ロポコンルール

(名 称とじRL)

名称 :室堂平 ライチ ∃ウ保 護計画輸送 ロボ ッ ト
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製作時間
一
フ 時 間製作期間 2020年 6月 頃から2020年 11月頃まで

ロボットの
アイデア概要
【報告書要約】

どのよ うな動きを実

現す るため |こ  具体

的に どの ような素材

や機構 を用 vヽ て実現

したのか .枠 いっば

いに解説 を書き込む

こと
=

参考資料

製作上参考にした資

料や 参考にした先

輩のロボット等の情

報についてできるだ

け詳 しく解説するc

特 |こありません。

ロボットに関
する写真と図

必ず ロポッヽの囁

要や機構等の特徴が

わかる写真やE害 を

1～ 4枚 で掲載するt

写真ゃ
=:こ

記号等を

書き込み 下の枠「ロ

ボッ のヽアイデア概

要_で解説するこ

【機能性】
①輸送板は、ワイヤーとバネを使用して4点のL型ステーに接続した。これにより輸送板は、

浮遊状態となり、事に水平を保つことができるc

(2動力 (モーター)は、前方に付け、前輪駆動 (FF)方式とした。これにより、スラローム

時に最短距離走行が可能となり、さらに障害物を通過する時の走破性能を向上させたc

Oシャーシーにタイヤを固定する時にスポンジを付け、段差の衝撃を吸収させ、バランスを保

てるよう|こ した (サスベンション)。 また、スポンジをlヶ 所に21□使用し、シヤーシーと床

面の距離を広げ、段差の走行性能を向上させた。

④モーターの性能を向上させるため、乾電池選びにもこだわり、高性能のアルカリ乾電池を採

用した。
【デザイン性】

①発泡スチロール半球と両1則のL型ステーで漢字の “山"を表現し、富山の山々 (立山連由蚤)

を連想させるデザインとした。
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【設計図】

図 1.ロボット全体図 (写真 )
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図 2.設 計図 (上面 )



図3.ロボット前面 (写真)
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図4.設計図 (前面)
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図 5。 設計図 (後面 )
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図6.設計図 (側面)



【ロボット製作の動機】

ロボット製作の動機は、中学校の技術の課題にて作成しました。

【この機構を使うとうま<い <と思つた仮説】

今回のテーマは、立山に住む貴重なライチ∃ウを保護し、安全な場所へ移動

することとなつています。そこで、安全に輸送するために次の4つの機構を持

つロボットの製作することが重要と考えました。

① 輸送板を常時平衡に保つ機構

まず、 1点目はライチ∃ウを輸送板に載せた時に、輸送板が常時水平を維持

する機構を持つことが必要と考えました。常時水平を維持することで、ライチ

ョウの落下防止となるためです。そのためには、輸送板を車体 (シ ャーシー)

に強<固定したり、輸送板の下にクッシ∃ンやゴムなど付けt衝撃を吸収する

地震の際に建物を揺れから防ぐ時のような機構を製作開始時は考えました。し

かし、この機構では、振動に強いものの起伏のあるコースでは輸送板を水平に

保てず不向きであると周われました。また、輸送板をクレーンで吊るすことも

検討しましたが、使用するラインの性状などによつて、長さを等し<設置する

ことなどが難し<て水平に安定させられないのではないと考えました。さらに

輸送板を吊り下げるクレーンにより、ロボットの高さが高<なり、走行時不安

定になると考えられたため、ほかの方法を検討しました。

そこで2本の□―プで輸送板を浮かせる機構を考えました。これにより、起

伏のあるコースをロボットが登るときも降りる時も輸送板が常に水平を維持で

き、輸送の安定性をあると判断しました。

② 動力 (モーター)を前輪とする機構

次に動力となるモーターをロボットの進行方向の前方に付けました。これは

自動車に前輪駆動方式が多いことを思い出し考えました。これにより左右への

移動コントロールの操作性が増し、前方への推進力も向上すると考えました。

③ 車体のバランスを維持する機構

ライチ∃ウを輸送するコースは、波板でガタガタとなつている部分もあるた

め、衝撃を吸収することが必要であると思い、スポンジ付けてクッション性を

高め、衝撃を吸収させる構造としました。



④ 動力の回転数を向上させる機構

より強<波板山形を通過できるように、乾電池を直列で増やす構造としまし

た。これによリモーターの回転数が上がると思われました。さらに乾電池によ

る性能の差もあるのでないかと思い、乾電池選びにもこだわつてみました。

【製作中に生じた問題点とその解決方法】

ロボット製作に当たり、次の問題が発生しました。

① 輸送板に取り付けたワイヤーを固定するステーの位置が輸送板に近い。

② 弥陀ヶ原エリアや呉羽丘陵を走行できない。

③ 左右へ移動コントロールができない。

各々の解決方法は、次のことにより改善しました。

① ステーと輸送板の位置については、近すぎたためライチョウがステーにより

落ちにくい構造となつていたため違反ではないかとの指摘を受けました。そ

こで、長いステー (8.5cm)を増設することで、輸送板との距離を一定以上

(約 7cm)離すことにより対応しました。

② 製作段階では、波板や波板山形をロボットは通過することができませんでし

た。その原因として、モーター部が波板の段差や波板山形に引つかかること

やロボットが重すぎるためでした。そこで、クッシ∃ンを1個から2個に増

やすことにより床から車体底面までの距離を広げて、車体の引つ掛かりを改

善しました。また、モーターを後ろ向きに設置することでロボットの出つ張

りを無<しました。さらに乾電池を2本から4本に直列に接続し、モーター

の回転数をあげたり、タイヤに滑り止めテープ (ピンク色)を巻いたりと工

夫しました。

③ 後輪に車輪をクルクルと回転することができないタイプのものを付けてい

ましたが、操作性をあげるため、回転し、車輪サイズの大きいものに取り換

えることで、左右へのコントロール性能を向上させました。



【アイテムを搭載した時の状態や操作のコツ】

① 輸送板を浮かせためのワイヤーや後ろ向きに付けたモーター

② 波板の衝撃を吸収するスポンジ
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③ コントロールユニットを上下逆に使用するため、前進や後退の操作を間違い

やすいのでシールでわかりやすくしました。

【ロボットを製作した感想】

最初は完成したロボットのイメージが全<浮かばず大変でしたが、反達と試

行錯誤してい<中で少しずつイメージが湧いてきて、良いアイデアが浮かんだ

時はとても嬉し<、 徐長に楽しくなつてきました。そのおかげで試走で上手<
いかなかつた時もどのようにすれば良いか何度も考えることができました。そ

して、他のグループが通過できなかつたコースを通過できた時は、反達とその

喜びを分かち合うことができました。この何度も挑戦することで得る喜びを忘

れずに今後に生かしたいです。
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