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1. 緒言

　近年走行ロボットの研究が盛んになり,多くの

研究が報告されている．しかし，ほとんどの二脚

の走行ロボットは走行時に地面をけり出さず,足を

ほぼ地面と水平にしており,人間の走行と比べれば

ダイナミックさに欠けると考えられる．そこで膝

と足首を使い,地面を大きくけり出す走行をさせる

ことを考えたが,二脚にすると制御が複雑になり,

重量も重くなるため非常に高いトルクが必要にな

る.そこで一脚ロボットに注目し,二脚での走行を

目的にした一脚跳躍ロボットの駆動装置を設計・

製作し跳躍実験を試みた.

2. 一脚跳躍ロボットの概要

　本研究で使用する一脚跳躍ロボットは膝と足首

の上部にそれぞれDCモータがついており,ベルト

とプーリーによって膝と足首が駆動する仕組みと

なっている.電源は±40[V]で±15A[V]出力可能で,制

御用 PCを使って制御する.しかし,配線が複雑にな

り,二つのモータの同時制御ができない等の欠点が

あるため,モータドライバとマイコンを使用しての

制御を行うことにした.

図 1 本研究で使用した一脚跳躍ロボット

3. モータドライバの設計・製作

　一脚跳躍ロボットの重量は 5.1kgであり,跳躍さ

せるためには大量の電流が必要である．そこでそ

のような大電流に耐えられると考えられるモータ

ドライバを設計し試作した．今回モータドライバ

ICに STマイクロエレクトロニクス社の L6203,マ

イコンはマイクロチップ社の PIC16F648Aを使用

した.

4. 一脚跳躍ロボットによる跳躍実験

　しゃがみ動作の後,跳躍するためにわずかに反応

したが電流が足りず跳躍するには至らなかった.

図 2 実験結果

5. 結言

　モータドライバを設計・製作し,一脚跳躍ロボッ

トの跳躍実験を行った.その結果,重量のあるロボ

ットを跳躍させようとした場合非常に多くの電流

が必要であり,今回使用したマイコンとモータドラ

イバでは跳躍が困難であることが判った.

　今後，十分な跳躍を行なえる実験装置に改造す

るには，より大きい電流を流せる装置が必要とな

ることから，それをどのように実現するかを検討

していく予定である.


