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アルペンボットのロボット製作⑤ 

 

山を登るロボットの製作途中です。80度の壁を登ることができるようになったので、中学生ルールの

「スタートから壁まで 30㎝ほど前進させてから壁を登る」ようなマシンに改良している途中でした。 

 

まずは裏面に取り付けたギアとタイヤ 4本ずつの位置がバラバラだったのできれいな配列に組み換

えました。 

 

配列を変えたところすぐにレールから外れやすいことが分かり最適な位置をいろいろと調べました。レ

ールを抱え込むためのタイヤが四隅に近いところにつけるとわりと安定することが分かりました。 

 

とても細かで重要ではないと感じる作業ですが１つ１つ最適なものにして本番でも失敗しないマシン

にしておくことが重要です。 

 

現在の状態で実験してみました。前進し壁を見つけたら止まって、登り始めるプロブラムをあっという

間に作って実験すると安定して進んだり登れるようになりました。 

 



 

 

後半は「壁を見つけたらマシンを少し前かがみに倒す仕組み」の制作です。倒すためにモーターを取

り付けました。シンプルにモーターが回転すると棒が地面を押して後ろが持ち上がるものです。 

 

実験してみると倒れたり倒れなかったりしたので持ち上げるブロックの長さを変えたりパワーを変えた

りといろいろ調整していました。 

 

残り時間が少なくなりましたが徐々に成功率も上がってきました。最終的な問題点は坂を登る段階で

倒したレールが浮いてしまうことです。 

 

次回は壁にレールをひっかける仕組みを考えます。 

 

それでは、次回をお楽しみに！ 
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