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φ1.6キリ貫通
M2タップ深さ3

φ4キリ
（4.1程度でも良い）

右側用

5×5×12　POMやアクリルに穴をあけて作製する
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12×4×2t A5052やアルミ板

純アルミを使う場合は、もう少し大きい方が良い

足回りパーツA（モータハウジング）右・左 各１個必要

足回りパーツB（タイヤ支持リンク）×2枚必要

M2.6 タップ φ2キリ

M2.6×6 
皿ネジでベアリングをBに固定する。
適宜、ワッシャを挿入。

モーター

M2×7 なべネジを
支点に、Bが上下に動くようにする

センサ
前足

電気二重層コンデンサ

基板

基板

Oリング

M2.6x7

B
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マイクロロボット メカ部分の構成例 日本工業大学 櫛橋康博

リア足回り関連部品
　パーツA　左用×１
　パーツA　右用×１
　パーツB　×2
　M2.6 長さ6 皿ねじ×2
　M2.6 ワッシャ　×2
　M2 長さ7～10 なべねじ×2
　M2 ワッシャ　×2

リアホイール
　ベアリングSMF84ZZ×2
　Oリング　P7またはP6 ×2

前足について
　センサと床面との距離を保ち、適度に滑るものを製作する。
　取り付けには基板にφ2の穴が用意されている。
（例）
　M2 長さ10程度の皿ねじ、なべねじを2つのナットで基板に
　固定し、ねじの頭に良く滑るシートを貼るなど…

いろいろと工夫してみて下さい。
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↓パーツAは両面テープで基板に貼り付けても良い


