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アルペンボットのロボット製作⑥ 

 

山登りロボットの製作途中です。今回の目標はスタートから壁まで 30㎝ほど前進し手などの支えなし

でも壁を登れるようすることです。 

 

まずはマシン本体ではなくてギアのついた 1mほどのレールの改良から入りました。固定の方法がゆ

るいところもあったので丈夫さを考えながら留め具を追加していました。 

 

さらに倒れにくいように下の部分を T字にしたり、上の部分はかぎ爪状にして引っ掛かりやすいように

したりいろいろなアイデアを取り入れていました。まだまた固定が甘い部分もあるので細長いブロック

も追加したいということでした。次回までに先生が用意しておくことになりました。 

 

レールを作り直してテスト走行させるとかなり順調に登れるようになりました。以前はガタガタと音を立

てレールと上手く嚙み合わないこともありましたがほとんどなくなり、しっかり登れるようになった印象

です。じょじょに進化しているのを感じました。 

 



 

 

本体のマシンも改良を行いました。タイヤがレールの部品に接触してしまって前進することができなく

なったので位置調整を行いました。すべての準備が整いさっそく試してみます。 

 

プログラムの変更はしていませんでしたがゆっくり前進したあとに力強く頂上まで登ることができまし

た。何度やっても上手くいきようになり、アルペンボットチャレンジの前半部分は完成です。 

 

この状態でも大会に参加できそうでした。このあとのシミュレーションをすると頂上に行った後は台の

上に乗り少し前進して旗を立てなければいけません。さらにレールも上まで持ち上げる必要もありま

す。このあと課題は難題かもしれません。 

 

次回はマシンを台に乗せる方法やレールを上まで持ち上げたりする方法を考えます。 

 

それでは、次回をお楽しみに！ 
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