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1. 背景 

 本研究室では、これまで 4 軸 2 足歩行ロボットの製作からスタートし、昨年に 9 軸 2 足歩行ロボ

ットへと改良してきた。その改良の大きな目的は、歩行時の安定化である。改良の第１は、腰の部

分に軸を作り左右に体を動かし重心移動させて歩行を安定させる方法、第 2 は胴体にラックピニオ

ン機構を設置して、胴体をスライドさせて重心を移動させ安定させる方法である。前者は重心が高

く不安定であった。後者では胴体のスライド移動がスムーズにならなかった。 

 今回の創作ゼミナールでは、もともとロボットを作ってみたいという考えがあったが、一から全

部作り上げると時間がかかるという事もあり、昨年まで製作されてきた 2 足歩行ロボットを完成さ

せたいと思いこのテーマを選んだ。 

目標として、昨年までに製作されたロボットの歩行中の重心移動が上手くいかないので、今回は

重心移動ができるように改良を加えて、安定した二足歩行を行えるようにした。特に、胴体部のラ

ックピニオン機構の改良に重点を置いた。 

 

2. 研究内容 

 初めに、ラックピニオンの歯車が噛み合わず、浮いてしまっているのが原因ではないかと推測し、

胴体部後方にも、前方と同じようにスライドするためのパーツを取り付けるための改良を行った。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1 改良した後方部分 

 



胴体部の板を後方に 5 cm 程伸ばし設計を行い、パーツを取り付けるための余裕を作り、そこに前

方と同じように押さえるためのパーツとスライド用のパーツを取り付けることにした（図 1 の矢印

の部分）。結果としては、大きな効果は得られず、ラックピニオンを動かすには至らなかった。 

 中々上手く効果が得られず、先にプログラムの改良に手を加えているときに、胴体を動かすプロ

グラムを少し試してみると、歯車とサーボモータが上手く噛み合わず、空回りしているのを見つけ

た。試しに歯車とサーボモータの間に紙を挟んで動かしてみると、胴体が動くようになった。 

 サーボモータを新しい物に交換し、何度か動かしてみると、問題なく動くようになった。しかし、 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2 改良した歯車の部分 

 

しばらくすると以前のように動かなくなってしまった。パーツの磨耗が原因のようだった。そこで、

サーボモータと歯車の間にひとつパーツを挟める事にした（図 2）。そのために胴からの上のパーツ

を全体的にパーツひとつ分後ろにずらす事にした。 

 その結果、問題なく動くようになり、万が一又動かなくなった場合は挟めたパーツを交換すれば

良いだけになった。 

 

3.考察 

 今回は胴体部を動かすことができたが、超音波センサを使っての動作にまで至らなかったので、

その部分を今後追加する事にしたい。又、現在の歩行プログラムではひとつひとつの動作の間にタ

イマーをセットして動かしているために、どうしてもカクついた動きになってしまい、今一自然な

動きが出来ていなかったので、その部分の改良を加えたい。 
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