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←何個もアームをつくりました  

   

ロボットの 

アイデア概要 

 

「がれきを安定した状態で上手く運ぶ」ためには、がれきがぴったり
はまるアームのようなものを使うのはどうだろう、という班の話し合
いの中で構想したアイデアをもとに、私たちは３Dプリンターでオリジ
ナルのアームを作成しました。このアームにがれきをはめて運べて、
がれきの重みによってアームごとがれきが縦向きになって入れること
ができるという仕組みです。アームの設計には試行錯誤を重ねまし
た。最初はアームが小さすぎてがれきが入らなかったり、うまく抜け
なかったりしました。そのため、がれきが入る部分にガイドをつける
など、形を変化させる微調整をし最終的にはがれきがちょうど入るよ
うな大きさになりました。万能フレームを用いて、アームの幅に合う
ように調整し取り付けました。 
重心が前に傾いているため、前にタイヤを二つ取り付け、後ろには重
りを置きました。そのため、素早い切り返しや動きができます。 
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Do you understand? 報告書



２.サイドの調整をし、水平になるように工夫

このようなアームにすることによって、モーターを
使わずにがれきの向きを変えることができるようにな
りました。だから、台座などにモーターを使うことが
可能になり、ロボットを安定して、効率よく動かすこ
とができるようになりました。また、実際に操作して
このアームをがれきにはめるときには、持ち上げたと
きにがれきが縦の向きになるようにするようにアーム
にがれきをはめる位置を工夫しました。



3．本体を安定させるためのポイント

本体は前方にボックスがあり後方には何もな
く前に傾いてしまう課題があった。
その課題を解決するために後方に重りとなる
ものを置いた。それをすることで本体が安定
し前進後進でいるようになった。
重りとして使ったものは複数の電池である。
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