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製作期間 　2021　５月中旬から2021年　11上旬月頃まで  　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

　
　メインロボットで水球を取り、水球を貯蔵する場所に水球を貯め、射出ロ
ボットの入り口に移し、射出して板を倒した後、救助ロボットをメインロボッ
トで起動して人形を取ると言う動きです。クワガタのようなアーム３つと、
ボールを貯める機構と、ピッチングマシーンの機構を使って射出をし、方向転
換はバネをひっぱって微調整をしながら狙えます。

 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。

・メインロボは、クワガタの角を参考にしてボールをすくいあげるようにしま
　した。
・射出ロボは、ピッチングマシンを参考にして打ち出せるようにしました。
・救助ロボは、書籍「micro:bit ではじめるプログラミング」に収録されたロ　
　ボットを参考にしています。

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          6          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。

メインロボ

射出ロボ救助ロボ



メインロボの生涯

２０２１／５／２５誕生
初期案では、クリアファイルを使って水球を取り込む機構にするつもりだったのですが、(資料１)他チームも
その機構を考えていたので、別の機構にする事にしました。そして思いついたのがクワガタのように挟んで
持ち上げて回収する機構です。

　 　
そして名前がオヤカタ君になりました。
そして制作に取り掛かりました。初めに車体を適当に作り、アーム部分をつくりました。クワガタのようなアー
ムを１つ作り、モーターと一緒に車体に取り付けました。実は後でアームを３つに増やし、効率を上げました。
(資料２)
次は水球を貯める場所を作りました。車体のふちに１０㎝くらいの壁を作り、ボールを貯める機構を作りまし
た。そして後程紹介する射出ロボにボールを移すための機構を作りました。仕組みは車体の後ろの出口を
作り、その上にモーターを乗せてクリアファイルを貼り付けてモーターを回す事で出口が開き移せるようにし
ました。(資料 3)
そして完成しました。
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工夫点
①アームを３つにして、水球を取る効率を上げました。
　 　 １回の動作で必要最低限の３つの水球が取れることです。

②前輪を大きく、後輪を小さくする事で水球をためておく場所が坂になり、水球が後ろの転がりやすくなり、
　 　 射出ロボットに水球を移す動作をスムーズにできるようにしました。

③射出ロボットに水球を送り出す機構に使うギアを６速ギアにして水球をクリアファイルを押し出す力を強くしま
　　した。

　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　

材料
アーム
結束バンド×8
真っ直ぐなシャフト×1
曲がっているシャフト×1
4速ギア×1
十字型プラスチックパーツ×2
L字型のプラスチックパーツ×4
イモネジ×１０
イモネジの留め×１０

タイヤ×2
4速ギア×2
キャスター×2
ネジ×8
ナット×8

水球移す機構
ポリプロピレン×1
十字型プラスチック×2
4速ギア×1
ナット×12
シャフト×2
ネジ×8
T字金具×1
L字金具×1

土台部分
クリアファイル×1
プラダン×2
ナットレスプレート×1
Ｌ字型金具×4
ネジ×19
ナット×22

アーム

水球を移す機構

タイヤ

プレート

２



射出ロボの生涯

２０２１／５／２５誕生
　 この射出ロボットの射出するための機構は、バッティングセンターなどにあるピッチングマシーン
の機構を使いました。最初は円の外周部分をアルミ板で作ろうとしたのですが、凸凹していて、安
定しなかったため、別の素材にすることにしました。壁の部分は木材で作ることにしました。そして、
外周部分はクリアファイルで作ることにしました。
　 機体が形になってきたところで、水球を飛ばすモーターを取り付けるにしました。本体の円の中
心にモーターを設置して水球が外周とモーターのタイヤといい具合で接触するように調整しました。
そして、先ほど紹介したメインロボットから水球を受け取るための機構を作ることにしました。
　 メインロボットの水球の渡し口と同じ高さに受け取り口を付けて、メインロボットから水球を受け
取れるようにしました。狙いを定めるための微調整は、床下にモーターとばねをつけ、モーターを回
すと糸で引っ張られ、逆に回すと、糸が緩くなり、ばねに引っ張られ、逆方向に向きます。これで微
調整ができるので、正確に狙うことができます。

３


