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おうちで作ろう！
相撲ロボット

室蘭工業大学ロボットアリーナ
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今日のロボット
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☆すもうロボット

本体

発電機
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ロボットは・・・

人は・・・

http://www.irasutoya.com/2012/12/blogpost_6178.html
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工具の使い方

ニッパー

パーツ

マットの上で切り取ろう！

ドライバー

すきまなく

パ
ー
ツ

パ
ー
ツ

切りのこし

刃の向きに注意！

ドライバーの先に
ビスを付けてみよう！
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作業の注意点

ケガをしないように

・ 集中する

・ つかれたら休む

・ まわりをかたづける

・ あわてない
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作成のポイント
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・工具を正しく使う

・説明書の写真や図をしっかり見る

・わからないところは聞く
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つかう工具
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• 赤ドライバー

• ニッパー

• はさみ

• じょうぎ

• えんぴつ

• 紙皿

• 工作ばん
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パーツのかくにん
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☆かくにんしてみよう！

M

S

A

B

小物

小さいパーツは
紙皿にいれてね
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作業工程

① ギアボックスの組み立て

② 発電機のモーターの取り付け

③ 発電機のギアボックスの取り付け

④ 発電機のハンドルの取り付け

⑤ メカ用ギアボックスの取り付け

⑥ 腕の組み立て・取り付け

☆発電機の作成

☆本体の作成
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①ギアボックスの組み立て
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☆用意するもの

3×12㎜
タッピングビス

3本

3×32㎜シャフト
6角シャフト

ギア①
（黄色）

ギア②
（黄色）

ギア（青色）
2こ

3×6.5㎜
スペーサーブッシュ（長）

ハトメ
4こ

S1

S2

☆見本
ギアボックスまで
作るよ！

次のページから
作っていこう！
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①ギアボックスの組み立て(1/3)
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① ブッシュをシャフトに入れる

4.5㎜あける！

3×32㎜
シャフト

ブッシュ
(長)

② ギアとスペーサーを入れる

ギア
(青)

3×6.5㎜
スペーサー

③ 6角シャフトにギアを入れる

ギア
②

ギア
①

ギア
(青)

6角シャフト

6角シャフトの短いほうに
ギア①、ギア②を入れてね！

6角シャフト
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①ギアボックスの組み立て(2/3)
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④ ハトメ２こをS2に入れる

ハトメ

⑥ となりに②で作ったものを入れる

⑤ ③で作ったものをS2にいれる

上2つのギアを
もち上げると
入れやすい！

S2
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①ギアボックスの組み立て(3/3)
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⑨ S2の方からビスで固定する

S2

確認！

⑧ 上からS1をかぶせる

S1

S1とS2を組み合わせる！

⑦ ハトメ２こをS1に入れる

3×12㎜
タッピングビス

シャフトを回して…

☑ちゃんとギアがうごくか

☑ギア同士がかみ合っているか
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②発電機のモーターの取り付け
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☆用意するもの

モーター
（コードが長い方）

ピニオンギア

つくったものS4

☆見本
ここまで作るよ！

次のページから
作っていこう！



http://www.muroran-it.ac.jp/robot-arena/

②発電機のモーターの取り付け
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① ピニオンギアをモーターに差し込む ② S4をモーターにはめて
つくったものに差し込む

ピニオンギア
からモーターの
しんが見えるまで
さしこもう！

モーター

ピニオンギア

S4つくったもの

写真の向きでいれる！

ギアがしっかり
かみ合っている
かな？
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③発電機のギアボックスの取り付け
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☆用意するもの

3×8㎜
タッピングビス

２つ

A4

つくったもの
A8

☆見本
ここまで作るよ！

次のページから
作っていこう！

A6
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③発電機のギアボックスの取り付け(1/2)
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① A8と作製した物を合わせて
2か所ビスでとめる

② モーターの線をA8の溝に
ひっかける

A8

つくったもの

赤ドライバーを
つかおう！！

同じように
ひっかけてみてね
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③発電機のギアボックスの取り付け(2/2)
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① 正面にA4を取り付ける ② シャフトのところにA6を
さしこむ

A4

①上の２つのツメ
の方を先に入れる

②下の方をパチっ
と音がするまで
おしこむ

A6

A4
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④発電機のハンドルの取り付け
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☆よういするもの ☆見本
発電機完成まで
作るよ！

次のページから
作っていこう！

つくったもの

A7

A5

クランクアーム
2.6×8㎜

タッピングビス
２つ

3×4㎜
丸ビス

3×14㎜
だん付きビス

3㎜
ワッシャー
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④発電機のハンドルの取り付け(1/2)
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① A7とクランクアームを
合わせてビスでとめる

② 発電機本体に①で作った
部品をさしこむ

A7

クランクアーム

3×4㎜
タッピングビス

☆完成図

はつでんき本体

つくった部品

③ A7とクランクアームを合わせて

ビスでとめる

3×4㎜丸ビス

赤ドライバーを
つかってとめよう
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④発電機のハンドルの取り付け(2/2)
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① A5とワッシャーを段付きビスでA7にとりつける

3㎜ワッシャー
3×14㎜

だん付きビス

A5

A7

この部分をつくっていくよ！

１.赤ドライバーに段付きビス
をくっつける

☆てじゅん

２A5、シャフトの順番で入れる ３.A7の一番外側の穴につける

3㎜ワッシャー

A5

3×14㎜
だん付きビス

A7
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発電機完成！！
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つぎは本体を
作っていこう！！

☆まわしてみよう！
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⑤メカ用ギアボックスの取り付け
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☆よういするもの ☆見本

B5モーター
（線がみじかい方）

ピニオンギア

ギアボックス

M5
A2 ２こ 3×8㎜タッピングビス

2本

ギアボックスを体に
くっつけるところまで
作るよ！
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⑤メカ用ギアボックスの取り付け(1/3)
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② モーターをギアボックスにはめて

M5を上からはめる

① ピニオンギアをモーターに差し込む

ピニオンギア
からモーターの
しんが見えるまで
さしこもう！

モーター

ピニオンギア 写真の向きでいれる！

モーター

ギアボックス M5
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⑤メカ用ギアボックスの取り付け(2/3)
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③ A2をギアボックスにつける☑確認してみよう！

ギアがしっかり
かみ合っている
かな？ A2

向きに注意！！

左右でつける向きをぎゃくにするよ！
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⑤メカ用ギアボックスの取り付け(3/3)
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④ B5とギアボックスを組み合わせて3×8㎜タッピングビスでとめる

B5

図のように
パチッとなるまで
コネクターを
差し込もう！

ギアボックス 3×8㎜タッピングビス
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⑥腕の組み立て・取り付け
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☆よういするもの ☆見本

つくったもの

B2
2こ

B1
2こ

B3
B4

A3 2こ

3㎜ワッシャー
2こ

4㎜ワッシャー
2こ

グリップ 2こ 3×14㎜だん付きビス
4こ

完成まで作るよ！

あともう少し！
がんばろう！
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⑥腕の組み立て・取り付け(1/3)
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① 図のように左右のうでを組み立てる

＜右＞ ＜左＞

A3

A3

B1

B1

B4
B3
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⑥腕の組み立て・取り付け(2/3)
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②作ったうでを本体に取り付ける

＜左うでをとりつける＞

3㎜ワッシャー

グリップ B2 4㎜ワッシャー

3×14㎜
だん付きビス

図のように組み立ててみてね！

☆完成図

※大きさ注意‼※B2の縦線がついている方とグリップを合わせる！
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⑥腕の組み立て・取り付け(3/3)
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②作ったうでを本体に取り付ける

＜右うでをとりつける＞

3×14㎜
だん付きビス

3㎜ワッシャー

B2
4㎜ワッシャー

グリップ

図のように組み立ててみてね！

はつでんきからの
コネクターを
つなぐ

※大きさ注意‼
※B2の縦線がついている方とグリップを合わせる！

☆完成図
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完成！！
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さっそく
動かしてみよう！
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動かしてみよう！
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☆うごき方

前にうごくよ！ 後ろにうごくよ！

それぞれ矢印の向きに回すと…


