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A b o u t  H a r d w a r e



S e l f - I n t r o d u c t i o n

2012-2016
北九州⾼専にて⾼専ロボコンに取り組み全国⼤会な
どに出場

2017-2018
中国のロボコン「RoboMaster」に参加し⽇本勢初
のファイナリストに選出

2019-2020 九州⼤学の⼤学院に進学

2021-2022 同学の博⼠課程に進学，同時にユカイ⼯学に就職

現在
⼦供向けロボットキットの開発に従事
業務委託という形でOpenArmプロジェクトに参画［ 花 守  拓 樹 ］

はなもり   ひろき
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X :          @8na_kakupa



V i s i o n
誰　も　が　場　所　や　状　態　に　縛　ら　れ　ず、人　と　関　わ　り、

作業ができるテレオペレーションロボットを作る
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R e q u i r e m e n t s
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安 全 性 量 産 性逆 駆 動 性

⼊出⼒両側に⼈の存在が
予想されるため安全性へ
の考慮は不可⽋です

⼊⼒機が出⼒機としても
動作するため逆駆動性は
操作感に直結します

OSとして多くの⽅に利
⽤頂くためには量産性、
調達性が重要になります

V i s i o n



F o l l o w e r



O u t l i n e   :   F o l l o w e r   A r m
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⼈の⼿で⾏う程度のタスクを担うことを
想定した剛性とするため、アルミ切削や
SUS板⾦をベースとして設計。

可動域：半径550[mm]程度
可搬重量：0.5~1.0[kg]程度

物理ロックによる挟み込み防⽌

低減速BLモーター：DAMIAO

MiSUMi meviy のみで加⼯可能



S a f e t y
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既存のアームを参考にしつつリスクと成り得る箇所を洗い出し。
細さを優先する際に⽣じやすい挟み込みを防ぐ⼯夫を施しました。

C a s e 2

⼈の指程度の隙間ができるように設計隙間を残して停⽌できる物理限界を設定

C a s e 1



A c t u a t o r
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⾼い逆駆動性を担保するため低減速⽐ブラシレスモータを採⽤。
主にサイズ・出⼒・価格・IFを基準として「DAMIAO」を選定。

定格電圧 24 [V]

定格電流 2.5[A] / 瞬時：8[A]

トルク 9[Nm]/ 停動：27[Nm]

回転数 36[rpm]/ 無負荷：52[rpm]

減速⽐ 40：1

⼤きさ 直径 57[mm] ⾼さ 53.3[mm]

重さ 362 [g]



M a s s   P r o d u c t i v i t y

10

多くの⼈が同じものを⼿軽に作れるよう各部品の調達性にも配慮。
加⼯品をMiSUMi meviyに統⼀することで、型番のみで発注可能に。

meviyの板⾦・切削（丸物・⾓物）を活⽤



L e a d e r



O u t l i n e   :   L e a d e r   A r m

12

ユーザーが違和感なく操作できるよう、
モーターの⼩ささを活かして細く柔らか
なフォルムに調整。

可動域：半径400[mm]程度
可搬重量：0.1~0.5[kg]程度

挟み込みの懸念のある隙間を排除

⼩型低減速BLモーター：Steadywin

3Dプリント/射出成型可能な設計



S a f e t y
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フォロワーアームと同様挟み込みを避ける形で全体の構造を設計。
⼩型化のため避けられない挟み込みは隙間を狭くすることで対応。

C a s e 2

隙間が⽣じる場合は⼗分⼩さくする⼈の指程度の隙間ができるように設計

C a s e 1



A c t u a t o r
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フォロワー同様、低減速⽐ブラシレスモータを採⽤。操作しやすい
細⾝のボディを実現するため⽐較的⼩型な「Steadywin」を採⽤。

定格電圧 24 [V]

定格電流 1[A]

トルク 1[Nm]/ 停動：3[Nm]

回転数 300[rpm]/ 無負荷：400[rpm]

減速⽐ 10：1

⼤きさ 直径 53[mm] ⾼さ 26[mm]

重さ 140 [g]



M a s s   P r o d u c t i v i t y
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⼿軽かつ安価に⽣産できるよう3Dプリンタで造形できるよう調整。
量産によるコストダウンを⾒据え、射出成型可能な形状を意識。

C a s e 2

⾦型で抜けるように部品を分割3Dプリンタで造形可能

C a s e 1



F u t u r e   W o r k
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デ ー タ 公 開 性 能 評 価

設計データ、BOMなどを整理し公開可能
な状態に調整。GitHubやOnshapeにて
適宜公開を進め、いただいたフィード
バックをもとに改善を進める予定です。

製作したリーダー/フォロワーアームの操
作性や運動性能は評価の途中です。
既存⼿法と⽐較しての評価と平⾏して、
広く利⽤可能なテーブルを作成します。



T h a n k   y o u   f o r   y o u r   a t t e n t i o n   !



T o d a y ' s   S u m m a r y

挟み込みの懸念のある隙間を排除 ・・・ 13p

⼩型低減速BLモーター：Steadywin ・・・ 14p

3Dプリント/射出成型可能な設計 ・・・ 15p

物理ロックによる挟み込み防⽌ ・・・    8p

低減速BLモーター：DAMIAO ・・・    9p

MiSUMi meviy のみで加⼯可能 ・・・ 10p
F o l l o w e r   A r m

L e a d e r   A r m

V i s i o n 誰　も　が　場　所　や　状　態　に　縛　ら　れ　ず、人　と　関　わ　り、
作　業　ができるテレオペレーションロボットを作る


