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A. 背景   
昨年組み立てられた改良型２足歩行ロボット KHR-2HV を動かしたとき、すぐ

に倒れてしまいモーション作りが意外と難しく感じた。そこで、ロボットの動作を

安定にする方法について調べてみたところ、自分でも出来そうなのが 2 つほどあっ
た。それは、ロボットの足裏の面積を大きくするという方法と、ジャイロセンサを

取り付ける方法で、今回は後者のセンサの取り付けをしてみたいと思った。  

 
B. 目標  

角速度を検出するジャイロセンサの取り付けによって、機体の傾き（ロール方向

とピッチ方向）を検知し、歩行などのモーション時の安定性を向上させる。また、

ロボットへの命令を無線化させることで、モーション作成の幅を広げる。  

 
C. 完成予想  

 

ジャイロセンサは、図のボディフレーム

の前面と底部に装着する。  



D. 具体化の手段  

・ジャイロセンサをピッチ方向（前後に転倒する方向）とロール方向（左右に転倒

する方向）の制御を行うため 2 個使用する。ジャイロセンサは、角速度（軸周り
に回転する速度）を検出するセンサで、機体の傾きを感知するものである。ロボ

ットに搭載すると、倒れないように角度を自動補正してくれる。そのジャイロセ

ンサのピッチ軸用のものを、左右の膝ピッチ軸と足首ピッチ軸、ロール軸用のも

のを左右の股関節ロール軸と足首ロール軸にそれぞれ補正をかけるようにすれ

ば、ロボットの安定性がよくなる。  

 
・KRC-1 無線コントロールセット（ロボット用コントローラー、送信機、受信機、
アンテナ）  

 
E. スケジュール  

10 月  
・ ボディフレームの 2 箇所にジャイロセンサを取り付ける。  
・ モーションを作成し、動作の安定化を確認する。  
11 月  
・ 無線コントロールの装着  
・ 無線によるロボットの制御と動作確認  
12 月  
・発表会準備  

 
F. レビューポイント   

・ ジャイロセンサ取り付け完了後  
・ モーション作成と動作の安定化の確認後  
・ 無線化完了後  
それぞれの項目で、先生と 4 年生にレビューしてもらう。  

 
G. 備考   
参考文献  
石井英男、岩気祐司：KHR パーフェクトブック、毎日コミュニケーションズ（2007） 
 

http://www.aomori-u.ac.jp/staff/yahagi/lab/CW_2008/sutou/ 

今回使用予定のジャイロセンサ KRG-３の外形  


