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○緒 言 
  近年，ロボットは一定の動作を繰り返す作業用機械としてだけではなく様々な分野での活用を求め

られるようになっており，中でも２足歩行ロボット等の人間型ロボットの開発は，人間自身のメカニ

ズムの解明にも繋がるとされ，機械産業以外にも医療分野等，多方面で開発が進められているという

背景がある． 
  本研究は，人間とほぼ同様の片足６自由度を有する２足歩行ロボットの設計及び製作，そしてその

設計の妥当性を検討することを目的とする． 
 
○検討手順 
  設計・製作を行った２足歩行ロボットは，駆動部に８つのサーボモータ（左右股関節の前後・左右・

ひねり動作，左右足首の左右動作），及び４つのＤＣギヤードモータ（左右膝曲げ動作，左右足首の

前後動作）を用い，３２ビットＣＰＵであるＳＨ２／７０４５Ｆにより制御した． 
８つのサーボモータの制御においては，ＳＨ２に内蔵されたウォッチドッグタイマをインターバル

タイマとして使用，周期を決定し割り込みと同時に各サーボモータに対しワンショットタイマを起動，

デューティを定めることによって任意のパルス幅を発生させ，角度制御を行うことができる．また，

ＳＨ２に内蔵された計８ｃｈのＡ／Ｄ変換器は信号の最小変換時間が１ｃｈにつき９．３μｓと高速

変換が可能であり，４つのＤＣギヤードモータはそれぞれに取り付けられたポテンショメータからの

アナログ入力を順次モニタしフィードバック制御を行うことにより，サーボモータ同様の制御を可能

としている．なお，プログラム開発環境には GNUPro Toolkit及び GCC Developer Liteを用いており，
無線ＲＳ２３２Ｃ経由でプログラムをＳＨ２の増設ＲＡＭに書き込むことで使用できる状態となる． 
  設計の妥当性については，各関節を結ぶモデルを作り，同時変換行列によって様々な姿勢における

各関節に働くトルク及び重心の位置を計算し，各モータのトルクが十分か，転倒の危険性がないかを

検討した． 
 
○結 論 
  現状として，各回路の正常な動作は確認されており，サーボモータ

に関しては与えたデータどおりの良好な制御結果が得られている．し

かしながらＤＣギヤードモータの制御に関しては，ポテンショメータ

からのモニタは行われているものの，位置検出が不確実であるために

目標値を越えて大きく回転してしまう場合があり，目標値での正確な

位置決めが困難となった． 
  設計の妥当性については，水平な床面において胴体部分が垂直な状

態の屈伸では各関節にかかるトルクを各モータにより支えることが

でき，また重心の位置より静力学的に安定状態であるという計算結果

が得られた．これより各モータの選定，及び全体的な構造設計は適切

であったと言える． 
  完成したロボットの外観を Fig.1に示す． 
 

Fig.1. ２足歩行ロボット 


