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�� はじめに
各方面でプラットフォームをキーワードとしたヒュー

マノイドの開発が行われている ��������．しかし，完成
形のヒューマノイドプラットフォームでは，対応でき
ない構成の自由度を求められることも多い．アクチュ
エータや，モータコントローラ，ホストコンピュータ
等をモジュール化し，共通したインタフェースを持た
せることで，多関節ロボットを開発する上で，その開
発工数や開発費を極端に低減させることが可能である．
特にヒューマノイドや多脚ロボットにおいては，モー
タの軸をそのまま関節軸に使うことは，負荷，サイズ
の観点から困難であり，多くの場合は，モータの回転
方向を �� 度回転させた両軸保持機構を構築する必要
がある．しかし，このような設計は容易ではなく，モ
ジュール化に大きな意味がある．
モータコントローラにおいても，���バス規格など

に準じたコントローラでは，ノート型 ��をホストコ
ントローラとする自立型ロボットを構築するのが非常
に困難である．特に，近年のノート型��は，ほとんど
のモデルで，拡張バスとして���ポートを搭載してい
る．���はシリアルバスのため，各ボード間の接続が
容易であるとともに，比較的高速な転送速度 ����	
	
の ��

 �����で 	������を持っており，ノート��等
をホストコンピュータとし，モータコントローラでモー
タを制御する，ロボットシステムに適している ��．
そこで，本発表では，我々が開発した省スペース型ア

クチュエータ，小型の ������接続モータコントロー
ラ，および小型 	��モータドライバについて述べるとと
もに，それによる多関節ロボットの構成例を紹介する．

�� 省スペース型アクチュエータ
���
 	，�，および �に，開発した 	軸省スペース型

アクチュエータ，�軸省スペース型アクチュエータ，	
軸短縮型アクチュエータの写真 �右�と軸回転方向概要
図 �左�をそれぞれ示す．

����( (軸省スペース型アクチュエータ

����) )軸省スペース型アクチュエータ

����* (軸短縮型アクチュエータ
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����� 小型 �
���� 接続モータコントローラ

前 �者は ���クラス，ギヤ比���	，φ ��のギヤドモー
タを使用し，出力軸部でスパイラルベベルギヤにより
��	に減速している．これらのアクチュエータは，マク
ソンモータ製 !���ギヤヘッド"����シリーズの搭載
も可能である．これにより，広い範囲の減速比に対応可
能である．後者 �	軸短縮型アクチュエータ�は，ヒュー
マノイドの腰や足首のロール軸用にモータとギヤヘッ
ドを分離したタイプであり，最終段減速比は 	�#�	で
ある．これらのアクチュエータは，それぞれネジ �本
で直列に連結することができる．

�� コントローラ
��� 小型 ������接続モータコントローラ

���
 �は，組み込み用マイコンとして広く知られて
いる日立の 	� ビットマイコン $#%���&�����$'� を
使用した ��())* + ��())*の小型 ��� モータコント
ローラの写真である．本コントローラは，昨年度開発
したモータコントローラ �� をベースに小型化したもの
である．

本コントローラはディップスイッチにより �, や，各
モードを選択することができ，�,により ��枚を識別
可能としている．また，ディップスイッチにより出力
信号を ���%アナログ出力，電源投入時のブレーキ
の -.%-��，���信号の極性の正負を選択できる．
/0�
�
 	1�は入出力信号の仕様を，/0�
�
 �はボードの
仕様を示している．
出力側コネクタには，��� ピン，� 2 ピン，

��%���ピンがあり，入力側コネクタには，�相エ
ンコーダ入力ピン，3,入力ピンが出ている．

��� 小型 ���モータドライバ

	
� 大電流型モータドライバ

. チャンネル，� チャンネルの�-��!/ でブリッ
ジ回路を構成した，��())* + ��())*の小型モータド
ライバ �定格 ��4&3�を開発した
 ���
 �にその写真を，
/0�
�
 �にその仕様を示す．

	�� 小電流型モータドライバ

.!�製 ��,	�#��を用いた，��())* + ��())*の
小型モータドライバ �定格 �4	3�を開発した
 ���
 �
にその写真を，/0�
�
 �にその仕様を示す．
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����- 小型 (
� モータドライバ +大電流型,
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����. 小型 (
�モータドライバ +小電流型,

����	 - 小型 (
�モータドライバ +小電流型,の仕様
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�0�，����種類のモータドライバは，共通したインタ
フェースを持っており，前節の小型 ������接続モー
タコントローラに直接接続し，容易にモータ制御が可
能である．

�� 構成例
	
� �脚ロボット

前節までのモジュールを用いて，各脚 �自由度，合
計 	�自由度を持つ �脚ロボットを設計した．���
 &に，
その概要図を示す．

	�� �脚ロボット

同様に，本モジュールを使用して，各脚 �自由度，合
計 	�自由度を持つ �脚ロボットを設計した．���
 #に，
その概要図を示す．

構成例 �0�や ���のように，我々が開発したモジュー
ルを利用することで，様々な自由度構成を持つ多関節
ロボットが，比較的簡単に構成できることが分かる．

�� まとめ
多関節ロボットを容易に構築できるアクチュエータ

およびモータコントローラ，およびモータドライバを
開発し，その概略を述べた．開発した �種類のアクチュ
エータは，ネジ �本で直列に接続することができ，開
発した小型モータコントローラも <�6�+ % �9����,か
ら指令値をあたえることで容易にモータ制御が可能で
ある．現在，これらのアクチュエータ，モータコント

����/ ()自由度を持つ �脚ロボット構成例

����0 (1自由度を持つ )脚ロボット構成例



ローラを使用した �脚ロボット，�脚ロボットを開発中
である．
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