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①－ 壁伝いロボットボディ テンプレート

6cm

ダンボールの方向に注意！

ダンボールの方向に注意！

8cm
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①綿棒

②ビニールテープを巻く

③３ヶ所切る

２つ

ストローに両面

テープを巻く

電

池

ボ

ッ

ク

ス
ビニールテープ

ストロー

竹串

モーター

両面テープ

モーター モーター

結束バンド小

竹串に両面テープを巻く

ストロー

太い輪ゴム
を２本巻く

ビニールテープ

②－モーターの取り付けとタイヤ（後輪）の作成
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下（裏）に貼る

両面テープ
モーターモーター

③－ボディーの組立

両面テープ
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ロボット裏面

竹棒

結束バンド

ケーブル
止め

画鋲

画鋲

アルミテープ 粘着面

クリップ

はさむ
結束バンド

竹棒

画鋲

結束バンド

④－センサーの組立

マップピン（前輪）
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モーター モーター

電
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クリップへ

ケーブル止め1へ

細い輪ゴム
を巻く

細い輪ゴム
を巻く

⑤－ 配線

ケーブル止め2へ
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