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概 要 

近年，ロボットはこれまでの人間の代わりに作業するといった道具としてのイメージから，人間と一緒

に遊ぶ，楽しませる，心を癒すなどといったことを目的とした，より人間に身近な存在としてのエンタ

ーテイメント性を持たせることが注目されている．本研究は，ものづくり技術である「からくり」に習

い，電気や磁力などの動力を使用せずに，ブランコの機械的位置エネルギーを利用してブランコ列を連

続して登ることのできる空中ブランコロボットの開発を行い，ロボットが安定してブランコを渡ること

を実現することを目的とする．  

従来技術・競合技術との比較（優位性） 本技術の有効性 

ブランコの位置エネルギーを利用してロボットを登

らせる仕組みの空中ブランコである．身近にある製

品として，重力を利用して位置エネルギーを振動に

変換するきつつきの玩具等がある，これらの製品は

落下するだけであるが，空中ブランコは重力に逆ら

って登ることに不思議さがある． 

従来の空中ブランコは 3D プリンターで作成する

ため，材料は樹脂である．本技術では,身の回りにあ

る紙に材料を変更し、製作時間を短縮する．子供が

一から空中ブランコロボットを製作することでも

のづくりへの興味や達成感を持ってもらうことが

できる． 

関連情報（図・表・写真・参考文献など） 

       

 

 

 

 

適用可能製品・技術 

子供向け玩具，遊具 

知的財産 
 

試作品状況    無    提示可    提供可   
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