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1111．．．．はじめにはじめにはじめにはじめに    

地震や火事などの災害時には、人が安易に入れない

場所での状況調査や救助活動にはロボットの手助けが

必要不可欠である。そのような場所では、遠隔操作の

できるカメラ搭載型ロボットが使われることが多い。

本研究では、カメラ搭載型二足歩行ロボットの完成を

目指し、サーボ制御用の基板の作成からはじめ、オリ

ジナルの二足歩行ロボットを製作するための基盤作り

を目的としている。 

 

２２２２．．．．概要概要概要概要    

① 市販の人間型二足歩行ロボットキットを使い、サ

ーボモータを複数個用いた構成での動きや、始動・制

動の方法の基礎知識を習得する。 

② フラッシュマイクロコンピュータＡＫＩ－ＨＡＫＩ－ＨＡＫＩ－ＨＡＫＩ－Ｈ８８８８／／／／

３６６４３６６４３６６４３６６４ＦＦＦＦ(QFP)(QFP)(QFP)(QFP)を用いて、サーボ制御用の回路

を作成する。 

 

図－１    ＡＫＩ－ＨＡＫＩ－ＨＡＫＩ－ＨＡＫＩ－Ｈ８８８８／／／／３６６４３６６４３６６４３６６４ＦＦＦＦ(QFP)(QFP)(QFP)(QFP)    

③ ＡＫＩ－ＨＡＫＩ－ＨＡＫＩ－ＨＡＫＩ－Ｈ８８８８／／／／３６６４３６６４３６６４３６６４ＦＦＦＦを使用し、サーボ

モータを 24 個使用した人型二足歩行ロボットを製

作する。 

 

３３３３．．．．サーボサーボサーボサーボ制御用回路制御用回路制御用回路制御用回路のののの製作製作製作製作 

サーボモータに信号を送る制御回路（コントローラ

ー）を作成した。おもにチップ74HC75 を中心に、基

板をより小さくまとめるために各部品の配置を充

分に検討した後で製作した。合計 24 個のサーボモ

ータの制御が可能な回路である。また、動作確認

のため LED 点灯回路も付属している。 

 

 

図－２ 基板完成図 

４４４４．．．．本体本体本体本体のののの製作製作製作製作    

 今回はCADソフトVellum CADを使い設計をし

た。ロボットは、流れるような流線型のボディー

をしたロボットを考えた。よりスムーズに作業を

こなせるような機構を構想した。 

 

５５５５．．．．通信通信通信通信ソフトソフトソフトソフト及及及及びびびび制御制御制御制御プログラムプログラムプログラムプログラム    

・UTF-8 TeraTerm Pro 

 MS-Windows 用のフリーソフトウェアのターミナルエ

ミュレーター(通信ソフト)。VT100 エミュレーション, 

telnet 接続, シリアルポート接続(パソコン通信) に

対応。制御プログラムはC言語を使用している 

 

６６６６．．．．結果結果結果結果及及及及びびびび今後今後今後今後のののの発展発展発展発展    

市販の二足歩行ロボット KHR-1 を用いて、各

種モーション作成方法及び動作方法を習得した。 

その後、部品を厳選購入しコントロール基板の

製作に取り組み完成させた。ch0～ch15までは正

常に動作するが、ch16～ch23 までのポートが動

作していない。現在原因を追求しているが、原因

の特定はできていない。今後は 24 個のサーボモ

ータを用いた本体のフレーム製作と製作プログラ

ムの開発に取り組む予定である。 
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