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1．緒言  

近各ホンダのASIMOやソニーのQRIOに代表さ  

れるように多くの企業が踊りを踊ったり二足歩行  

をするなど特殊な動作を行うロボットを開発して  

おり、将来ロボットは人間のパートナーとして康庭  

や職場にやってくる日も近いと想像される二足歩  

行ロボットは複雑な環境に適応して移動できるた  

めスポーツや人間の代わりに災害救助活動をする  

などの自律行動を行うことが期待されるが、そのた  

めには様々な動作パターンを実現しなくてはなら  

ない．  

そこで本研究では小型の二足歩行ロボット用い、  

歩行を始めとし様々な特殊動作を実現させ、各種  

動作実現のためのシステムを構築し、その有効性   

を示す。  

の概観を以下の図1に示す．KHR－1は首1自由度、  

片腕3自由度卜片脚5自由度の合計17自由度か  

らなり，人間に近い自由度である．大きさは高さ340  

（mm）×幅120（mm）、重量は1．2（kg）である．＝ツ  

カド電池やニッケル水素電池で動作している．  

3．サーボモータ  

ニ足歩行ロボットに用いられているサーボモー  

タは同じく近藤科学製のサーボモータである．動作  

角は最大180度、トルク8．7（kg・Cm）、スピードは  

6．16（rad／sec）である．また大きさは41（mm）×  

35（mm）×21（mm），1個の重量は45（g）、使用  

電圧は6．0（Ⅴ）である．  

4。使用するソフトウェア  

ロボットのモーション作成は付属のソフトウェ   

アを使用する．このソフトウェアでは1つ1つの動作  

を積み上げていくことで連続した動きを実現する  

ように考えられている．このようにある姿勢から別  

2．ニ足歩行ロボット  

本研究で伺いるロボットは近藤科学製の二足歩  

行ロボットKHR－1を使用する．二足歩行ロボット  
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Fig．2 Softwarestartingscreen  
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Fig．1BipedlocomotionrobotKHR－1  

の姿勢への位置決めをPTP（PointtoPoint）方式  

と呼ぶ．   

このソフトウェアではロボットの現在の姿勢（そ  

れぞれのサーボの位置）を表す軌道データをポジ  

ションと呼び、連続したポジションの集まりのこと  

をモーションと呼ぶ∴KHR－1では1つのモーション  

に1（〕∩個までポジションの組み合わせができ／複  

数のモーションを連続して行わせることも可能で  

ある．またソフトウェアとKHR－1との通信にはRS－   

232Cを使用する．ソフトウェアの起動画面を以下の  

Fig．2に示す．  
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Fig，3 Concretemovementsmethod  

げる動作を行う．  

6．二足歩行  

普段人間が何気なく行っている二足歩行だが．そ  

れをロボットにやらせるのは困難である．なぜなら  

人間は歩行する時、無意識のうちに体の勢いで重心  

をたくみに移動させノミランスを調節しながら歩行  

しているが，こういった無意識の動作を解明，数値化  

してロボットに実現させるには複雑なコンピュー   

タ制御が必要とされるためである．   

二足歩行の中には「静歩行」と「動歩行」の2  

種類あり、これらの違いは歩行時の重心の取り方の  

違いである．  

5．具体的な動作方法  

実際にロボットに何か動作をさせるにはそれぞ  

れのサーボモータの位置を設定してポジションを  

作る．そしてそれらを組み合わせてモーションを作  

成してロボットと通信しデータを送り動作させる．   

例えば以下のFig．3のように左手肩のラベルの設  

定値を変えて3つのポジションから成るモーショ  

ンを作ってロボットにデータを送り，動作させると  

ロボットは左手を下ろしている状態から真上に上  
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6．1 静歩行  

静歩行（Staticwalk）とは重心が常に接地してい  

る2本の足の接地面にあり、どっちの足が上がって  

も重心の位置が変わらなく力学的に安定な状態を  

保ったままゆっくりと歩く歩行方法のことである．   

本研究ではこちらの歩行形式で歩行させる．  

Class）を用い、3Dグラフィックの表現にはOpenGL  

を用いる．  

7．2 ソフトウェアにおける軌道データの  

考え方  

開発中のソフトウェアの考え方も付属のソフト  

ウェアと同様にある場面におけるロボットの関節  

角度を与えてやればよいことにする．また作成し  

た軌道データをアニメーションで確認できるよう  

にし．その際滑らかに表現するため各シーン間にお  

ける関節角度を補間する．補間方法には3時補間   

を用いた．  

6．2 勤歩行  

勤歩行（Dynamicwalk）は静歩行とは逆にわざと  

重心をずらしてバランスを崩し，その都度姿勢を制  

御してバランスを取りながら歩く歩行方法である．  

人間の歩き方もこの勤歩行ある．   

この歩行方法なら障害物上や階段の上り下りが  

可能である．しかしこちらの歩行方法は非常に困  

難で足の軌道計算や転倒しないための姿勢制御と  

いった高度なコンピューター制御が必要となる、  

8．結言  

ヒューマノイドロボットKHR－1を用いていくつ  

かの動作を実現させ、より簡単に複雑ロボットの軌  

道データを生成させるため新たにソフトウェアの  

開発を行うことにした．今後の課題としては、開発  

中のソフトウェアでロボットの軌道を生成しCSV  

形式のファイルで出力できるようにする．また生成  

した軌道でロボットが転倒するかどうか判別でき   

るようにする．ソフトウェア側でいくつかのロボッ  

トの単純な軌道データを用意しておきユーザーが  

これらを組み合わせて複雑な軌道を生成できるよ  

にするといったようなソフトウェアの機能の充実  

を課題とする．  

7．新しい軌道生成システムの開  

発  

これまでいくつかロボットの軌道を生成してき  

たが、より複雑な動作の生成には数学や，運動学．機  

構学等の知識が必要不可欠であると考えられる．  

ロボットが一般家庭に普及した際に素人がこれら  

を考慮して軌道を生成するのは困難であると想像  

される．そこでどんな人にでも簡単にヒューマノ  

イドロボットを動かせるような軌道データ生成を  

目的としたソフトウェアの開発を行う，  
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7．1 システムの概要  

GUI（GraphicalUserInterface）を用いて感覚的に  

分かりやすく軌道を生成させる．また汎用性を高め  

るため．windowsであればどんなパソコン上でも動  

作するようなアプリケーションの開発を行う．開発  

環境にはVisualC＋＋のMFC（MicrosoftFoundation  
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