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１． 目的 

3Dプリンタは，フィラメントの溶融させるノズルをX,Y,Zの3軸で動かすことにより，簡単な形状

の部品も，複雑な形状を持つ部品も，同様な積層工程により作りだすことができる．昨年の自主研

究テーマでは，3Dプリンタの移動機構をX方向とY方向の移動に利用した自動エアホッケーを作製し

ていた．そこで自分たちは，さらにZ方向にも動くものが作りたいと思い，考え付いたのがUFOキャ

ッチャーである．この自主研究では，3Dプリンタの機構を用いたUFOキャッチャーの設計および製

作を目的とする．また，UFOキャッチャーの設計と製作を通して，3D-CADによるモデル化，3Dプリン

タによる部品の製作などを学ぶことも目的である． 

 

２． UFOキャッチャーの設計 

UFOキャッチャーの基本構造を直交型とし，その移動範囲を 400 mm × 400 mm × 400 mm 程度

とすることした．この移動範囲を確保するためUFOキャッチャーを500 ㎜の長さのフレーム材によ

り，立方体で構成することとした

．設計したUFOキャッチャーの構

造を図１に示す． 

UFOキャッチャー本体のフレー

ム構造には，組立のしやすさと強

度の確保を考慮して 20 ㎜ × 

20 ㎜ のアルミフレーム材を用

いた．そのフレーム構造の内部を

UFOキャッチャーのアームがX軸

方向に移動するローラ移動部，さ

らにX軸ローラ移動部の上に設置

する形でY軸方向に移動するY軸

ローラ移動部を設けた．また，Y軸

ローラ移動部にはZ軸のアームを

上下させるためのウインチ機構

を組み込むこ．X軸，Y軸の移動に

はベルト駆動を，Z軸のアームの

上下には，ギア駆動を採用した． 図１ 設計した UFOキャッチャーの構造 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２にX軸移動のローラスライド構造の拡大図を，図３にY軸移動のローラスライド構造とZ軸移

動のギアとプーリの拡大図を示す．X軸の移動を行うローラスライド構造は，アルミフレーム材の

上をプレートがスライド移動できるように，プレートにアルミフレーム材中央の溝を両サイドから

ローラではさみこんだ支持構造により設計した．また，Y軸の移動を行うローラスライド構造は，ア

ルミフレーム材の間でZ軸の移動機構を支持できるようにアルミフレーム材の間で対面してスライ

ドするプレートをそれぞれアルミフレーム材中央の溝を上下からローラではさみこんで支持する

ように設計した． 

 

３． UFOキャッチャーの製作 

 図４に製作した UFOキャッチャーを示す．フレーム構造については，設計したとおりに組み立て

ることができた． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４ 製作したUFOキャッチャーの全体図 

 

図２ X軸移動のローラスライド構造 
図３ Y軸移動のローラスライド

構造と Z軸移動のギアとプーリ 



 図５に製作したX軸移動のローラスライド構造を，図６に同じく製作したY軸移動のローラ構造と

Z軸移動のギアとプーリを示す．X軸移動のローラスライド構造は，ステッピングモータとガイドの

間で歯付きベルトを張り，その歯付きベルトにX軸ローラ移動部を取り付けることで，ステッピン

グモータにより移動する仕組みとなっている．Y軸移動のローラスライド構造もX軸のローラスライ

ド構造と同様で，ステッピングモータとガイドの間で歯付きベルトを張り，その歯付きベルトにY

軸ローラ移動部を取り付けることで，ステッピングモータにより移動する仕組みとなっている．こ

のとき，X軸およびY軸のローラ移動部のプレートとアルミフレームのクリアランスの確保および，

アルミフレーム材中央の溝をはさみこむローラを固定する穴の位置決めが難しく，クリアランスを

確保するためのスペーサや，穴の位置を少しずつ変えたプレートを３Dプリンタで複数作製して微

妙な位置合わせをおこなった．Z軸の移動であるアーム上下は，ギアで駆動するプーリにワイヤー

を固定して巻き付け，ワイヤーの先端にアームを取り付けて，ステッピングモータによりワイヤー

の長さを変えることで行う仕組みとなっている． 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６ 製作した Y軸移動のローラスライド構造

と Z軸移動のギアとプーリ 

（b）下から見た様子 （a）上から見た様子 

図５ 製作した X軸移動のローラスライド構造 



 本来であれば，このアームの先端に開閉するハンドを取り付ける必要がある．しかし，今回の自

主研究ではそこまで製作することができなかった．ハンドの開閉は直動式のソレノイドで行う計画

であり今後の課題としては，そのソレノイドにより開閉するハンドの機構についての設計，ソレノ

イドに電力を供給する電気配線の検討などが考えられる． 

 

４． まとめ 

今年度は3Dプリンタの移動機構をベースにしたUFOキャッチャーの作製を中心に行い，必要とな

るフレームの組立，移動機構の部品の作製および機構の作製について自主研究を進めることができ

た．その結果，UFOキャッチャーのアームを移動させるX軸の移動機構，Y軸の移動機構および，アー

ムの伸び縮みによるZ軸の移動機構を完成させることができた．しかし，UFOキャッチャーが対象物

をつかむハンド部の作製まではできなかった．今後は，ハンド部の作製および，Arduinoでコントロ

ールするためのモータ，センサー等の配線をすすめ，UFOキャッチャーとしての装置完成を目指す

とともに，Arduinoプログラムの検討による動作検証が新たな目標となると考える． 

 


