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１．要約 

 今回私は、自動追尾型買い物カートの緻体を製作した経験を生かして、電動車いすの開 

発を行った。市販の車いすを電動化することで、人を乗せた状態で動作させることに成功 

した。しかし、左右の駆動車輪の速度差の問題が残ってしまった。今後は、駆動方法の見 

直しを行い、より実用的な電動車いすを開発していこうと考えた。 
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２．研究の背景 

 私は以前、５ｃｍ以下のマイクロニ足歩

行ロボットやライントレーサ、４足歩行ロ

ボットを０から開発したが、それらは実際

に社会で役に立つロボットではなかった。

そこで、何か実際に役に立つロボットが作

れないかと考えた。そこから、以前開発し

た PIC のシリアル通信とモータ制御技術を

組み合わせることで、電動車いすを作ろう

と考えた。市販の電動車いすは高価なため、 

自作すれば安くできると考えたからであ 

る。 

 

３．研究目的 

 電動車いすを開発する。 

 

≪研究１≫基礎設計 

①ギヤ比 

②筐体 

≪研究２≫市販の電動キックボードの利用 

≪研究３≫市販の車いすの利用 

 

４．研究内容 

（１）研究仮説 

≪研究１≫基礎設計 

①ギヤ比 

カートの速度とモータの回転速度からギ

ヤ比を計算し、約 50cm/sec (人の歩く速さ

の半分)の速度で動作させることができる。 

②筐体の製作 

モータとタイヤにギヤを取り付けること

で、重いものを乗せてもカートの移動が可

能になり、タイヤの空回りが少なくなる。 

≪研究２≫市販の電動キックボードの利用 

 市販の電動キックボードを改造して、電

動車いすを制作する。 

≪研究３≫市販の車いすの電動化 

 市販の車いすに駆動車輪を取り付け、人

を乗せて動作する。 

 

（２）研究方法 

≪研究１≫基礎設計 

①ギヤ比 

 カートを約 50cm/sec(人の歩く速さの半

分)の速度で動作させるために、タイヤの直

径とモータの１秒あたりの回転数を求める。 

②筐体 

(ⅰ)１×４の木材を使用し、本体のフレ

ームを製作する。 

(ⅱ)モータとギヤの組み合わせには精度

が必要なため製図する。製図には Jw_cad
を用いた。 

(ⅲ)図面に基づき駆動部を加工し、組み

立てる。 

 

≪研究２≫市販の電動キックボードの利用 

(ⅰ)市販の電動キックボードを２台用意

する。 

(ⅱ)電動キックボードを木材で固定し、

電動車いすをつくる。 

 

≪研究３≫市販の車いすの利用 

(ⅰ)市販の車いす（電動でない）を用意

する。 



(ⅱ)電動キックボードの駆動部をｉに取

り付ける。 

 

（３）結果 

≪研究１≫基礎設計 

①ギヤ比 

 タイヤの直径とモータの回転数を計測し 

た結果、次のようになった。 

 

タイヤの直径 7.5cm 
モータの回転数＝2.7 回/sec 
移動距離＝7.5×π×2.7 

＝63.585(cｍ/sec) 
 

これは必要な速度（人の歩く速さの半分

≒50cm/sec)を満たしているので、使用した

モータに対するギヤ比は１：１に決めた。 

 

②筐体の製作 

 本体のフレームと駆動部を組み立てた。 

 しかし、実験中に故障が頻発した。これ

は、ギヤの歯があまりにも小さいために、

加エミスや動作中の衝撃によって軸がずれ

てしまうと、お互いのギヤの噛み合わせが

悪くなり、空回りしてタイヤが回らなくな

りギヤが擦れ合うことによって起こったも

のだった。 

 ギヤの歯を深いものに交換したところ、

噛み合わせの部分が大きくなり、確実にカ

ートを動作させることができた。故障も減

り、修理の手間も省けるようになった。 

 

≪研究 2≫市販の電動キックボードの利用 

 人を乗せた負荷の高い状態で、ある程度

の速度で前進と後退ができた。しかしなが

ら、左右に曲がる際にコードが発火した。 

 

≪研究３≫市販の車いすの利用 

 人を乗せた状態で、前進と後退、左右旋 

回に成功した。また、カーペット上での動 

作にも成功した。研究１，２に比べて、電

動車いすに必要な基礎的な駆動機能は、確

保できた。しかし、左右の駆動車輪でわず

かながら動作のレスポンスや速度が違うの

で操作しにくいという欠点があった。 

 

５．考察 

≪研究１≫基礎設計 

①ギヤ比 

 結果から、ギヤ比を計算したことによっ

てカートを必要な速度で動かすことができ、

目的を達成できた。 

 

②筐体の製作 

 本体を製作した結果、ギヤを用いること

によって安定してカートを動作させること

に成功した。設計を改良することで PC の

セッティングを楽にし、小さく軽くできな

いかと考えている。 

 

≪研究２≫市販の電動キックボードの利用 

 コードが発火した原因は５つあると考え

られる。 

①駆動部にキックボードを使ったから 

 キックボードの駆動部の減速比が小さか 

ったため、トルクが十分に出なかった。し

たがって、規定値以上の負荷がかかってし

まったと考えられる。 

 

②バッテリーの接続に耐圧の低い DC コネ

クタを使ったから。 

 モータの駆動中にモータの軸が強制的に

止められると、過電流が流れる。それによ

ってコネクタ及び導線が発熱したと考えら

れる。 

 

③本体が重かった 

 本体部分だけで 30kg の重量があり、規

定値以上の負荷がかかった。軽量化につと

めたが、本体底面の補強に木を多く使い、

重くなってしまった。 

 

④駆動車輪の幅が狭かったから。 

駆動車輪の幅が狭いほど、曲がるときに

駆動部が多くの力を必要とする。本体を小

さく作ろうとするあまり、幅を狭くしすぎ

た。 

 

⑤駆動車輪の直径が小さかったから。 

 キックボードの駆動車輪は直径が 14cm
であり、自転車（直径約 70cm）の 1/5 の大

きさだった。一般に駆動車輪の直径が小さ

いほど、車輪は多くの力を必要とする。よ

って、動かなかった。 

 



≪研究３≫市販の車いすの利用 

 左右の駆動車輪で速度が違った原因は、

利用した市販されているキックボードの個

体差が大きかったことによる。また、キッ

クボードの車輪と車いすの車輪が時折はず

れてしまい、これも動作を不安定にさせた。 

 個体差に対する補正とキックボードの車

輪と車いすの車輪を密着させる部分にさら

なる改良が必要となった。 

 

６．まとめと今後の課題 

 自動追尾型買い物カートの筐体を製作し

た経験を生かして、安価な電動車いすの開

発を行った。 

その結果、市販の車いすを電動キックボ

ードと組み合わせることで、人を乗せるこ

との出来る、安価な電動車いすを実現でき

る道筋を得た。 

しかしながら、より現実的な電動車いす

を実現するためには、駆動部分にさらなる

構造的改良が必要であることが分かった。 
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図１ 研究の全体像① 

 

 
図２ 研究の全体像② 

図３ ≪研究１≫基礎設計 

 

図３のように、別の研究である「自動追

尾型買い物カート」として製作した筐体を

改良した。 

 

図４ ≪研究２≫市販のキック 

ボードの利用 

 

 

 



図４ ≪研究３≫市販の車いすの利用 

 

図４のように、市販の車いすにそれぞれ

電動キックボードを密着させ、電動化を試

みた。 

 

図５ 駆動系の回路図 

 

駆動系の回路には、図５のように、モー

タの直接制御にはリレー回路を、リレーに

対する動作信号は、PIC を用いた 

 

 


