
図1.設計したオリジナルロボット 

図2.加工したフレーム例 
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1． はじめに 

2 足歩行ロボットは、”歩いて移動する”という目

的に対してこれほど非効率的なものはない。正しい制

御ができているとして仮定すれば、歩行ロボットは足

が多いほど安定するものである。2足歩行するには非常

にシビアで、精密な連続動作が必要とされる。そうい

った制御的背景とは別に、製作上で欠かせないのがロ

ボット本体の工作精度である。今回設計したロボット

は共用できる部品が多いものの、そのひとつひとつに

高い工作精度が求められる。本研究では量産性と高い

工作精度を併せ持つ CAD を併用したワイヤー放電加工

機を用いて本体フレームを製作することにした。 

 

2． 概要 

今回は、オリジナルロボットの製作を目標に研究を

進める。強度のみではなく、ビジュアル面からのアプ

ローチにも挑戦する。 

(1)フレーム製作 

① DraftBoard(元Vellum) 

フレーム設計には「DraftBoard」を用いる。今ま

で使用回数が多く、取り扱いに慣れていることと、

verACAD10DXF に対応しているという理由で使用

している。 

② 「Metasequoia」は、CG系3Dソフトには珍しく、

DXFに対応している。 

③ ワイヤー放電加工機 
フレーム製作にはワイヤー放電加工機を用いる。 

精度の高い加工が可能であり、2DのDXFファイル

をソフト「なすか」で機械語に変換することで使

用可能になる。加工材料の厚さにも幅広く対応し

ている。同じプログラムを走らせることにより量

産も可能である。 

(2)外装製作 

① エポキシパテを用い、外装の原型を製作する 
② MODELAで3Dスキャンし、CAD内で再設計する 
③ MODELAにて出力する 

 

3．結果 

① 今回設計したオリジナルロボットの外観を図1に 

示す。外装については進行中である。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② フレーム製作 

フレームは、1.5mm 厚のアルミ材をワイヤー放電

加工機にて切削した。部品の一部を図2に示す。 

放電加工機の精度は非常に高いが、大きさの制限が

非常に厳しく、一部に設計変更を求められる結果に

なってしまった。 

 

 

 

 

 

 

 

また制作費の関係上オリジナルのロボットを

開発するよりもプロジェクトで購入した KHR-2HV

の改良をしたほうが安くなることがわかったため、

KHR-2HVの改良を行っている状況である。 

 

4． 今後の発展 

 今後の課題としては次の項目が考えられる。 

① フレーム、外装共に生産性を高める 

② 運動性をさらに考慮した設計を行う 

③ サーボ単位のメンテナンス性を向上させる。  

④ 簡単に外装を交換できるようにする 
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