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1. はじめに

我々は現在,四足歩行ロボットの実現を目指し

製作している．ロボットの目的は四足歩行ロボット

に赤外線を利用したランドマークによるナビゲー

ションである．自律四足ロボットを行動規範型に

するためにイベント駆動型階層切り替え手法を適

用し，難易度の高い様々なタスクを設けていきた

い．そして研究用のプラットホームを設け，自律

四足歩行ロボットを発展させることを目標として

研究している．

2. ロボットの自律化

2.1 SAについて

ロボットを自律化させる際，行動規範型では if-

thenルールでアルゴリズムを構成することが多く，

試行錯誤になることが多い．そのため意図した行動

を取らせるためのパラメータの調整に時間を費や

すことやプログラムの修正が困難になることがあ

る．そこで本研究では知能ロボットを構築する際

の処理方式としてSA(Subsumption Acrhitecture)

を用いる．SAとはロボットが達成しなければなら

ないタスクを機能毎に分割し，上位が下位に優先

されて行動が現れる優先順位を持たせた階層構造

を構成することで,各機能間の行動の衝突問題を簡

単に設計できる手法である．

2.2 本研究でのSAの特徴

本研究で用いるSAの構造はFig.1のように,全

タスクを独立な小タスク (モジュール)に分割しお

互いに干渉させずに実行することにより反射的な

行動が可能となるSAである．これを非干渉型SA

と呼ぶことにする．特徴として，層が独立してい

るため層の追加や削除，修正が容易にできること

である．しかし，層が独立で抑制が出力のみであ

るために，センサ群から同時に複数の層に入力が
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あっても下層は上層に抑制されて仕事ができなく

なる固定階層問題が発生してしまう．この問題の

解決法として，複数の階層構造を用意して有限状

態オートマトンという状態遷移システムにより状

況に応じて階層を切り替える手法 (イベント駆動

型階層構造切り替え手法)を行動規範型に適用し

て解決していきたい．Fig.2にイベント駆動型階層

切り替え手法の概要図を示す．

Fig. 1　SAの特徴

Fig. 2　イベント駆動型階層切り替え手法

3. 四足歩行ロボット

3.1 ロボットの仕様

本研究で用いるロボットの概観と主な仕様を．

Fig.3とFig.4に示す.

四足歩行ロボットは一脚につき３個のサーボ

モーターを配置し，計１２個装備している．サー

ボモーターには専用のブランケット（市販品）を取

り付け，足を構成した．組み立てが簡単であるこ

と，軽量であることが多関節ロボットを製作する上

Fig. 3　四足歩行ロボットの概観

Fig. 4　ロボットの主な仕様

で非常に便利である．サーボモーターの駆動には

HSWB-01C(サーボモーター専用コントローラ)を

使用する．これにより３２個まで同時に駆動させ

ることができる．また，これの添付アプリケーショ

ンにより簡単に脚の動作パターンを生成すること

ができるので，４足歩行パターンにはこれを利用

する．ロボットを動作命令をする際には，パソコン

からの命令をキャラクタコードに変換しRS-232C

によりHSWB-01Cとシリアル通信している．

3.2 ロボットの歩行

自律四足歩行ロボットが任意の場所へ移動する

ために様々な歩行パターンが必要である．四足に

よる歩行方法には，トロット・クロール・ペース・

バウンス歩行などがある．今回は一脚ずつ動かす

クロール歩行と対角の２脚を同時に動作させ遊脚，

支持脚に切り替えるトロット歩行を用いて前後進，

左右旋回，左右横歩きの試作を行った．これらを

組み合わせることによりロボットは任意の場所へ

移動することができるようになる．Fig.5にロボッ
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トの歩行の組み合わせを示す.

Fig. 5　ロボットの歩行の組み合わせ

4. 今後の予定

4.1 自律ロボットの構成

Fig.6にロボットの構成図を示す．現在サーボモ

ーターの駆動命令はHSWB-01Cの添付アプリケー

ションによりRS-232Cを介し送っているが,今後は

自律化するためにL-card+を搭載する予定である．

L-card+はカードサイズ専用にカスタマイズした

CPU(LinuxOS)であり,それに無線LANを付属さ

せることで,ロボットの無線化が可能となる．そし

て基本的な歩行パターンデータ (関節角度データ)

はL-card+からHSWB-01CにRS-232Cを介し送信

しサーボモーターを駆動させる．

Fig. 6　自律ロボットの構成

4.2 ナビゲーションシステムの構成

Fig.7にナビゲーションシステムの構成図を示

す．目標到達地点の選択,経由の指定など簡単な命

令をパソコンのダイアログ画面から選択し送信す

る．そしてその命令はホストコンピュータを介し

アクセスポイントよりロボットへ無線LANで送信

する．命令を受信したロボットは目標到達地点へ

自分自身で行動を選択しながら向かっていくシス

テムにする予定である．ロボットにはナビゲーショ

ンに必要なセンサ類を搭載する．(方向,距離,接触

センサなど)

Fig. 7　ナビゲーションシステムの構成

5. 終わりに

今回はロボットのハードと歩行パターンの生成

までを行った．現在はロボットの自律化に向けて

ソフトウェアを製作中である．
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