


１. 設計 
私は、７月半ばから、多くのアイテムをスポットに入れるという目標を立て、ロボットの製作を始めまし

た。これまでの反省を踏まえ、大会本番で必ず動かすことができるようにするために、導線の修復やナッ

トの緩みのメンテナンスなどが必要ない、LEGO Mindstorms EV3というロボットキットを使用すること

に決めました。 

 

２. 車体 
車体は先輩方にあたる「脳筋頭脳派」のチームのロボットを参考にしました。プログラム通りに動かす

ために小型なものにし、前方に平らな板を付けました。横幅はアイテムを最後まで運べるよう調整してい

ます。具体的には、部品が途中で落下しないように考慮しつつ、サイズ制限の250mmのうち240mmと、

限界まで大きくしました。また、レゴブロックで全体を製作しているため、頑丈なつくりとなっています。これ

により、壁に何度も当たっても壊れにくいロボットができました。 

 

３. アイテムを運ぶ機構 

アイテムを運ぶ機構の形はショベルカーの土を運ぶショベルの部分からアイデアが湧きました。 

この機構の製作にあたっては、プラダンなど他の素材も検討しましたが、LEGOブロックとの組み合わ

せが難しくなるのではないかと考え、LEGOブロックを使用することにしました。また、LEGOブロックは内

部が空洞になっているため軽く、さらにモーターとの固定を簡単にすることができるというメリットも生ま

れました。 

 

４. ロボットの移動 
より素早く、正確に移動させたいという目標のもと、足回りの製作に取り掛かりました。 

まず、素早く移動させるために工夫した点について説明します。車体についているコードはロボットの

走行の邪魔にならないように結束バンドで止めました。そして、タイヤに接触しそうな部品の配置は避け

るよう意識しました。 

次に、正確性についてです。正確に思い通りのルートを走らせるためには、まず左右のタイヤが別の方

向を向かないようにする必要があります。 

そのために、左右のタイヤ同士をきちんと固定しました。参考にしたものは、自動車です。自動車は、両

側のタイヤが正確に取り付けられているので、特別な操作をしなくてもまっすぐ走ることができます。そし

てロボットの本体とタイヤとの距離を保つため、それぞれをブロックで固定しました。（写真１、２）

 





６. センサーについて 
このロボットでは、前後にタッチセンサーを使っています。 

前後にタッチセンサーを使うことで、何度も往復することができます。 

 

このようなプログラムを組んでいます。このプログラムは、まずセンサー２（後方のセンサー）が押される

と前に進み、センサー１（前方のセンサー）が押されると後ろに進む、また何度も同じ位置を往復しないよ

うにするため前に進むときだけスピードをそれぞれ左５７%、右６０％の速度とする、というプログラムで、コ

ートの左端に触れるまでずっと進み続けることができ、今回のルールにあるリトライが３回までというもの

に対して、１回のみのリトライで動かせるようになりました。 

このようにすることで走るたびに通ってきた場所とは、異なるところを走ることができます。しかし、この

ようにしても同じ場所に戻ってしまうことも多くありました。そのため、下の写真のように、タッチセンサーに

横長の板を設ける改良を行いました。 

 

このようにすることで、壁に接触した際に、横長の板の働きにより、ロボットを自然と壁に対して垂直に

することができます。斜めに走ってきたロボットの角度をリセットできるため、異なる場所を走ることができ



ます。そして、タッチセンサーが押されてからモーターが動くまでの間の時間を１秒にし、ロボットが止まる

までの時間を確保することで、ほとんどの場合で壁と垂直にすることができました。 

 

７. 耐久性 

このロボットは、試技中に何度も壁に当たるため、耐久力が高くなくてはいけません。そのため、多くの

パーツを使ってできるだけ隙間をなくしました。また結束バンドを使ってパーツが走行中に落ちないよう、

パーツ同士を束ねて固定しました。 

 

８. 今のロボットに至るまで 

現在のロボットの形に至るまで、様々な方法でアイテムを効率的に入れる方法を考えました。 

・ライントレース  

・ミニ四駆のようにサイドにローラーを取り付ける 

・コース内を周回し続ける 

これらの方法を考えました。また、この中で試したものは、ライントレースとローラーの取り付けです。 

まず、ライントレースでは、ラインに沿ってロボットを思い通りに動かすことができたのですが、アイテムをス

ポットに入れた後に一度リトライをしなければいけませんでした。そのため、今回のルールには、あまり適し

ていないということが分かりました。（動画： https://youtu.be/EQ5OknDseGI） 

次にミニ四駆のようなローラーを取り付ける案についてです。ロボットのサイドにローラーを付けて壁に

当たっても止まらないようにしようと考えました。しかし、壁に当たるとローラーが外れてしまうことが多く

あったので断念しました。 

このような検証の結果から、今のロボットの形に至りました。 

 

９. このロボットを作った感想 

今年で中学生最後のロボット製作でしたが、悔いの残らないロボットを製作することができたと思いま

す。高校生になってもロボット製作を続けようと思っているため、今回の製作についてはもちろん、去年ま

での経験も生かして、より良いロボットを製作していきたいです。 




