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モーション作成の手法

アニメーションを作るようにモーションを作る

モーションを細分化して複数の静止姿勢の集合として考える

各静止姿勢間は線形的に補完

　　　　　　　　　　　　　　　A-Doの歩行を細分化…
逆運動学により計算してモーションを作る

すいません、よくわかりませんでした…



アニメーション方式（仮称）利点、欠点

利点

専門知識が不要なため簡単で直感的にモーションが作成できる

市販品が出回っており、専用のソフトをつくる必要がない

　　　　ROBO-UNICON　　　　　　　　　　　　　HSWB-02
欠点

リアルタイムでの制御はちょっと大変



歩行中の姿勢



モーション作成時の留意点

重心位置

各姿勢で重心が足裏にないと転倒する

次の姿勢へ移行するときに重心が足裏から外れると転倒する

サーボトルク

ある姿勢を維持できていても、次の姿勢へ移行するためのトルクが足り
ない場合がある

（例）片足で深い屈伸をするともとにもどれない

サーボの可動範囲と干渉

可動範囲外は動けない

可動範囲内であっても、他の構造体とぶつかる場合がある。



姿勢作成（ROBO-UNICON実演）



姿勢間補完（ROBO-UNICON実演）



モーション調整（ROBO-UNICON実演）



どんなモーションを作るか

規定動作は当たり前～

歩行（10秒以内に5歩）
屈伸

サイドステップ

起き上がりも当たり前～

3秒以内で起き上がれ！！

やっぱりA-Doはエンターテイメント
見てて楽しい動きは作ってても楽しい

大技はそろそろ飽和気味？　次は飛ぶか…
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