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学校名
谷田部東中学校

 
  (ふりがな)

チーム名

 そーしゃるこーん

ソーシャルコーン

ロボコンルール

（名称とURL）

 
 名称：オンライン茨城

 https://   gijyutu.com/imgk/                    

      
   
  都道府県名   茨城　     県

 
製作期間

      年　　月頃から　　　年　　月頃まで
 　製作時間 １００  時間

 ロボットに関
 する写真と図

必ず，ロボットの概

要や機構等の特徴が

わかる写真や図等を

1～4枚で掲載する。

写真や図に記号等を

書 き 込 み , 下 の 枠

「ロボットのアイデ

ア概要」で解説す

る。

 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

現するために，具体

的にどのような素材

や機構を用いて実現

したのか，枠いっぱ

いに解説を書き込む

こと。

このロボットは、ラダーチェーンを使い正確に缶を積み上げられるようにしました。
・タイヤを 3 つ使うことで、回転移動できるようにしました。
・アームに糸を使うことで角度を微調整できるようにしました。
・土台にアクリル板を使用することでロボットを丈夫にし壊れにくくしました。
・ラダーチェーンを使うことで高い所から低いところまで缶を運べるようにしました。

 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。

去年、先輩方が活用部門で使用していたロボットを参考にして作成しま
した。
構造を考えるのが苦手なので、ロボットが完成していたオラフピーマン
とこんぺーとも参考にして作りました。　
　　

報告書の          2          枚目以降にさらに詳しく自由フォーマットで記入する。この用紙を入れて          11          枚以内で報告書を作成すること  

この 作品 は クリエイティブ・

コモンズ 表示 4.0 国際 ライセン

スの下に提供されています。

file:///../https://


⑴ロボットのコンセプト

①コンセプト

ラダーチェーンを二つ使い
安定して缶を運べるように
する。

②工夫点
・①でも言ったように、タイヤを 3つ使うこと
で回転移　　　　　　　　　　　　　動が出来
るようにし、正確に缶を積めるようにしまし
た。　　　　　　　　　　　　　
・アームに糸を使うことで、アームの角度を微
調整できるようにしました。
・ラダーチェーンを２つ使うことで、安定して
高い所から低い所まで缶を運べるようにしまし
た。

⑵車体の特徴

①土台をユニバーサルプレートにしたこと

土台をユニバーサルプレートにする
ことで、丈夫にして壊れにくくしま
した。また、モーターなどを取り付
けるギアボックスの固定が簡単にで
きるようになりました。



②アームに滑り止めを使ったこと

こうすることで、缶を滑らずに、しっかり持つ
ことができるようになりました。また、強力な
テープをい、滑り止めをアームに張り付けたの
で、安定し、正確に缶を置くことができるよう
になりました。

③ギア比を高くしたこと

ギア比を去年基礎部門で使っていたものよりも
高くしました。あまりギア比のことはわからな
いので比率だったりとゆうのは答えることはで
きませんが、こうすることで、重い缶も安定し
て運べるようになりました。



④ラダーチェーン

このロボットでは、工夫点でも話したとうりラ
ダーチェーンを２つ使い、高い所から低い所ま
で缶を運べるようにし微調整ができ、缶の上に
安定しておくことができるようになりました。
さらに、短すぎるとくっつかなく、長すぎると
感が持ち上がらないので、ラダーチェーンの長
さを微調整するのが、とても大変でした。



⑤タイヤ

このロボットのタイヤは細いタイヤを二つ使い後方は
ボールキャスターを使用しています。こうすることで回
りやすくなり、教科書のまわりを安定してスピーディー
になりました。また、タイヤが薄いので、軽くなり、重
心がぶれることなく走ることができます。

⑥支柱について

このロボットでは、支柱を４つ使っています。
これは、アルミニウムで、軽いものを選びまし
た。さらにアルミニウムなので、折ったり切っ
たりすることが簡単にでき、加工しやすくなっ
ています。また、ほかのロボットと比べ支柱を
１つ多く使用しているため、安定してアームを
上下させることができます。また市中の間に、
日本のアルミニウムの支柱を作り、これにアー
ムを取り付けるアルミニウムをつけることで前
のロボットと比べて滑らかに上下させることが
出来きるようになりました。



⑶細かい説明

①アームについて

このロボットのアームは、糸を使用する形に
なっています。この糸をアームのプラバンの部
分に１㎝くらいの横穴を開けて、そこに糸を通
しました。そしてその糸をモーターのギアボッ
クスのシャフトの部分に取り付けます。こうす
ることで、リモコンのスイッチを押すだけで糸
の長さが短くなりアームが徐々に内側折れてい
きアームが閉まっていくという仕組みになって
います。



②ギアボックスについて

この完成形を作る前に、昨年の基礎で使用して
いた、ギアボックスをこのロボコンオンライン
のロボットで使用したところ、全く缶が持てず
落としてしまっていたのでほかの人に相談して
みたところ、「ギア比をあげてみたらどう？」
と、言われたのであげたところ缶がよく持てて
とてもよかったです。

　



③アームの接続部分について

下の写真にあるアームの接続部分について説明
します。この部分は、二つのプラバンをアルミ
ニウムの支柱挟む形でつくりました。そして、
硬いプラバンを使い丈夫かつ加工しやすい素材
に決めました。こうすることで、アームが外れ
ることを防ぎます。さらに、この部分にアルミ
の L字のものをさっきのプラバンに取り付け
て、モーターを取り付けることができるように
しました。そして軽い素材をえらんだので、前
方が重くなりすぎくなくなり、少しのおもりで
動けます。



④支柱について

ぼくたちのチームでは、支柱を４本使っていま
す。 その支柱は、Ⅼ字のアルミニウムの物を
使っています。なので、とても軽く、動きが滑
らかに軽くなっています。また、上部が軽く
なっているため、後ろのおもりがほかのチーム
のロボットよりも軽くて済むので、動きが軽く
スピーディーになっています。さらに、加工が
しやすく、ボール盤によりすぐに穴をあけられ
るので、設計図を描いたときに、その計算どお
りにつくれロボットが、ゆがんだり曲がったり
しているところが少なくっています。



⑤ラダーチェーンについて

ラダーチェーンについて書いていきます。この
ロボットのラダーチェーンは、動かすときに軽
すぎず、硬すぎないようにするために、チェー
ンの長さを調整しています。アームをつけなけ
ればいけないので、張りもありつつ、少し大き
めに絶妙な長さを切らないと、いけません。ま
た、動かすために、ギア比を強くしなければい
けません。重い缶を運ぶのでパワーがいるから
です。さらに、ラダーチェーンを２つ使うこと
で、1つのラダーチェーンでは持てなかった重
い缶も2つ使うことで持てるようになり安定せ
て持てるようになりました。



　　　　　　　最後に

最後まで見ていただきありがとうござい
ます。このロボットの制作を手伝ってい
ただいた方々、アドバイスをしていただ
いた方々のおかげで、ロボットを完成さ
せることができました！本当にありがと
うございました。
時間の関係上ロボットの動く動画を撮影
できなかったため QRコードを乗せるこ
とができませんでした。
改めて、本当にありがとうございまし
た。


