
Report one －設計（叙情的に）－ 

茶運び人形を作る LIVEの打ち切りを決め、気持ちが吹っ切れたとき、今度は、何か新し

いものを作りたいという気持ちが湧き上がってきました。その時最初に思い浮かんだのが、

以前「なぜ僕が・・・」という Essayを連載したときに書いた、自分のもの作りの原点とも

言える空箱を貼り合わせただけのロボットでした。その連載の折、当時と同じ空箱を集め

て再現した空箱のロボットをなるべくそのまま歩かせたいということでした。確かまだ捨

てずにあったと思い、それまでに失敗したり試作したりしたＭＰＭの残骸を入れてあるダ

ンボール箱を開けてみると、バラバラになってはいましたが確かに残っていました。まず

は大きさを確認する意味で、組み立てて各部の寸法を測ってみました。それは、考えてい

たよりかなり小さく、歩くための機構を収めるには難しいだろうなという印象でした。し

かしこの空箱のロボットが歩いてこそ私には意味があるということで、本当にどうしても

収まりきらなければ寸法を変更するとしても、できる限りこの寸法を基本とすることに決

めました。 

 まず 歩くにはいくつかの方法があると思いますが、当然紙で作るロボットが ASIMOの

ような動歩行ができるわけもなく、静歩行ということでしょうが、それもおもちゃなどに

よくあるクランクを使い、足を交互に回転させるように持ち上げて前進する方法や、平行

リンクを前後に振り、足の底にラチェットの付いた車輪を使い すり足のように前進する

方法などを考えてみました。前者のクランクを使う方法は、足を回転させる分 ボディに

前後のスペースが必要となる上、一歩ごとに体全体を持ち上げることになりかなりの動力

が必要になりそうでした。それに比べ、後者の方法ならば足の付け根に当たる部分を中心

として、円弧状に前後の足を振るのでボディをさほど大きくする必要もなく、駆動力も体

全体を持ち上げる必要がない分少なくてすみそうなので、この方法にすることにしました。

いわゆる昔のブリキのロボットと同じ方法だと思います。（実際にブリキのロボットの中ま

で見たことがないのでわかりませんが・・・。） 

次に動力となるゴムの

セットの仕方を茶運び紙

人形のように、ゴムの伸び

を利用して動力を取り出

すのか、ゴム動力飛行機の

ようにゴムをねじって動

力を取り出すのか、それに

は一体 何歩歩いたら歩

いたといえるのかという

最も基本的なことでハタ

と考え込んでしまいまし

た。一歩、二歩でも歩いた



といえば確かにそうかもしれませんが・・・。実は以前同じような状況でニガい思いをし

たことがあったのでした。ＭＰＭのＨ／Ｐには、今回の一年を越えるブランク以外にもい

くつかのブランクがあるように見えると思います。今回のブランクは本当に一年余りＭＰ

Ｍに手をつけていなかったのですが、これ以前のブランクには、実はそれなりに何かを作

ろうとしていたのです。その中のひとつに、８ヶ月余り真剣に取り組みながら、結局もの

にならないと判断したものがありました。それは、Road Hopperと名づけたモデルで、その

名の通りバッタの後ろ

足のような開脚する足

に車輪をつけた、三輪

のバイクをイメージし

たもので、その後輪を

前後に開閉するように

振ることで走行すると

いうものでした。これ

は、当初考えていたよ

り後足の開閉にかなり

の動力が必要になり、

ギア比を次々と上げて

いき最後はこれでもか

と５０：１まで上げ、やっと走ったときには、ゴムの長さも２００ｍｍ以上にしたにもか

かわらずたった数歩しか走れず、どう見ても走ったとは言えず 結局お蔵入りしたのでし

た。その時のことを思ったとき、少なくとも１０歩は歩かせたいなと思いました。またそ

のときの経験から、ゴムをねじって動力を取り出すことにしました。もちろん多く歩けれ

ば歩けるほどいいわけですが、それには動力となるゴムをどれだけ長くセットできるかと

いう問題となります。回転の取り出し方向から考えると、ゴムはロボットの左右方向にセ

ットするしかなく、そのときとれるゴムの最長の長さは、ボディ幅の６０ｍｍ前後という

ことになります。ギア比を考え合わせると、やはり１０歩というのが まずは限界に近い

値だろうと思いました。 

少しでも多く歩かせたいということからも、動力となるゴムを少しでも長くセットでき

る場所を考えながら空箱を貼り合わせただけのロボットを眺めていると、ボディとなる箱

から左右に飛び出している部分があることに気づきました。それは腕の付け根となる肩の

部分で、ここならばボディ幅よりさらに十数ミリはゴムを長くセットできそうなので、こ

こにセットすることにしました。ここでゴムをセットする動力軸と脚部リンクを振り出す

ためのクランク軸を決め、その間を３段減速の歯車機構となるようにギア関係を決めまし

た。また歩行動作の基本として腕振りが必要だろうということで、脚を駆動するクランク

軸で腕を振るためのリンクも揺動することとしました。 



これら一通りの構想

に基づき製作図をつく

りました。これまでは、

製作図はまず方眼紙に

手書きで書き、それから

展開図を起こしていま

したが、いつもまとめる

段になって簡易ＣＡＤ

で書き直すのがおっく

うとなっていたので、今

回は始めから簡易ＣＡ

Ｄで書いてみました。と

いってもこのＣＡＤと

いうのは、雑誌の付録についてきたお試しバージョンで、１０分たつとファイルできなく

なってしまうもので、頻繁にファイルしながら、１０分ごとに立ち上げなおしてファイル

を開いてと、まどろっこしいこと言わんかたなしといったところでした。まあいい加減新

しいソフトでも買えばいいのかもしれませんが、お金がないということもありますが、ま

た新しいソフトの使い方を覚えて というのが面倒くさくていつまでたっても進歩してい

ない状態です。やっと書き上げた図面を元に、今度は部品の展開図を またこのＣＡＤソ

フトを使ってつくりました。新しいことをやるのが面倒だからと、いつまでも同じ面倒な

作業を繰り返しているわけで、我ながらアキレてしまいますが、人間知らない面倒くささ

より、知っている面倒くささを繰り返したほうが楽ということですね。私も年をとったと

いうことかもしれませんが、どこかで変えていかないといけませんね。 

そんなことを思いつつ

何とか展開図を作ってみ

ると、フレーム、ギア、脚

部、腕部という基本パーツ

のみでＡ４ケント紙５枚

になってしまいました。考

えていたより多くなって

しまったようですが、あと

は作ってみるしかありま

せん。予想される問題とし

ては、前記したＲＨ（Road 

Hopper）の時泥沼化して結

局製作を断念した、メカを



動かすのに必要な動力とゴムのセット長さの関係です。一応ＲＨの経験から、脚部を負荷

の少ない平行リンク機構とラチェットのついた車輪の組み合わせとし、歩いたと考えても

よい？１０歩を目標としましたが、これらはやってみなくてはわかりません。またスピー

ドに関しては、調速機をつけるべきかどうか最後まで迷いましたが、これもこのスペース

に収められる大きさの調速機を作ったことがないということもあり、まずは未知な動力の

関係を見極めてからということにしました。ここまでくると怖いもの見たさというのか、

早く作って結果を見てみたくなるもので、早速製作に取り掛かりました。 

         Ｒｅｐｏｒｔ Ｏｎｅ 完        つづく 


