
ロボット製作事例ロボット製作事例



開発コンセプト開発コンセプト

デサイン性を重視。

優雅な動き、見栄えにこだわる。

開発価格を抑える。

低価格の素材を使用。

アルミアングル材を多用。

簡単なリモートコントロールにする。

操作は素早く、簡単に間違えをなくす。

攻撃パターンの作成

小さな機体でも十分に戦えるﾓｰｼｮﾝを作成。



仕様仕様

HS-5645*6
HS-5945*2

8腕

HS-5645*2
HS-5945*4
KRS-2364ICS*6

HS-5645

足

頭

BlueTooth無線

H8/3052CPU

ﾘﾁｳﾑﾎﾟﾘﾏｰ Lipo1500H電源

加速度センサーセンサー

12

1　自由
度

2080g重量

230mm全幅

340mm全長



構成図構成図



構成素材構成素材

素材は出来るだけ安く手に入るも
のを使用

石鹸のケース　　 胴体

ワイン栓 頭

ドアノブ 手



特殊機構１特殊機構１

アルミアングルを多用

軽量化を図る為、サーボモー
タを接着する。

足裏かかと部分にすべり
止め材を使用



特殊機構２特殊機構２

軽量化のためサーボモータ
を強力接着テープのみで結
合

足間にスライド材（カグス
ベール）を使用



特殊機構３特殊機構３

ケーブルは高屈曲ワイヤーを使用



ソフトウェア構成

PWM制御

RS232C
通信

加速度
センサー

BlueTooth

割込み処理

ソフトウェア構成

ﾀｽｸ1　PWM１－６CH　動作制御ﾀｽｸ
ｽｹｼﾞｰﾙ

ﾀｽｸ2　PWM７－１２CH　動作制御

ﾀｽｸ3　PWM１３－１８CH　動作制御

ﾀｽｸ4　PWM１９－２４CH　動作制御

ﾀｽｸ5　センサー処理

ﾀｽｸ6　LCD表示（テスト用）

ﾀｽｸ7　I2C通信（体内LAN用）

ﾀｽｸ8　HOST通信

ﾀｽｸ9　

ﾀｽｸ10



モーション作成ソフトモーション作成ソフト

OS：　WindowsXP
開発言語：VisualC++　6.0
ｽｸﾘﾌﾟﾄ

最大１２８ （EEPROMの容量による）
ｽｸﾘﾌﾟﾄ言語は独自方式、テキストファイル化

１動作＝１テキスト

コンパイルして送信しEEPROMに保存
未送信、範囲送信等の機能有り

連続スクリプト

スクリプト作成：GUIによる作成
ポーズ間補正：直線補正、曲線補正（SINｶｰﾌﾞ等）
モーションエディタ機能：

BREAKﾓｰﾄﾞ（任意の時間で停止）
スローモーションﾓｰﾄﾞ（任意の時間倍率を設定）



モーション作成方法１モーション作成方法１

1. モーション番号を設定
2. デジカメでパラパラマンガの様に
フレーム化する。

3. モーションエディタを起動
4. モーションエディタにより１ポー
ズ毎に編集、テキスト化する

5. 動作チェック
6. 異常があれば、Breakﾓｰﾄﾞにより
指定時間でストップ

7. 動作波形を確認し無駄な動きが無
いかチェック

8. ループ変数を設定
9. 最終動作確認
10. EEPROMに書き込む



モーションエディタモーションエディタ

クリックにて１角度移動
ダブルクリックにて１０角度移動

スライドバーを使用
して動作を設定



プログラム転送プログラム転送

モーション未転送分をチェック
個別転送、範囲転送可能



リモートコントロールについてリモートコントロールについて

通信形態　PDA操作
ロボット側 シリアルドングル 「UB-6010」キヤノンアイテック㈱

PDA側 pocketLOOX　(FLX2H)　富士通㈱

通信方式　BlueTooth
通信手順　簡易BSC手順(双方向送信) 
通信速度　19200bps
予備端末 　BE-500＋UB6010を準備



BlueToothBlueToothによる通信による通信

方式１

PDAUB-6010 UB-6010ﾛﾎﾞｯﾄ
シリアルドングル シリアルドングル

安定性がある

価格が高くなる。

方式２

PDA
BlueTooth内臓

UB-6010ﾛﾎﾞｯﾄ

シリアルドングル

安定性が劣る、1度切断されたら再接続に操作が必要になる。

相性問題が発生する。

価格が方式１より安くなる。



通信方式通信方式

簡易BSC手順(双方向送信)
PDA（HOST）側からのポーリング方式
電文はSTXからETX＋BCC
ACK、NAKにて応答
PDA側より動作コマンドを指示
動作コマンド、各種パラメータ読取

パラメータ、動作ｽｸﾘﾌﾟﾄはパソコンにて設定

ロボット側からは、状況を送信
サーボ側電圧、CPU側電圧
加速度センサーの値、ロボット動作状態

現サーボ値



PDAPDA側プログラム側プログラム

OS： Windows　PoketPC　3.0

開発言語： Microsoft eMbedded Visual C++ 3.0

通信： BlueToothのｼﾘｱﾙﾎﾟｰﾄｻｰﾋﾞｽを利用

通信プログラム

プログラムではCOMﾎﾟｰﾄの通信制御
通信用スレットを作成し、受信電文完了にてメッセージを送る。

送信はCOMﾎﾟｰﾄに直接送る



PDAPDA画面画面

加速度センサー
より傾きを判断
する

アイドリング
モードに移行

ペンでタップするこ
とにより動作する。
起動時にテキスト
テーブルを読むこ
とにより設定を変
える。

移動モード

動作モードの設定

動作モードによ
り動作を変える

サーボ電圧
CPU電圧通信状態を表示



今後の開発予定今後の開発予定

ARIKION
センサーを多用しての自
立

動作を目指す。

本戦用ARIKION(仮)
シリーズ

ありまろ４
　攻撃力UP
　動作性能UP

ありまろ３
　攻撃力UP
　動作性能UP

J Class用ありまろ

シリーズ

ARIUS２X
　動作性能UP

本戦用ARIUS
シリーズ

第７回大会第６回大会種別シリーズ
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