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背景 小型ヒューマノイド 
研究用 ホビー用 

・OSを実装 
・高性能なサーボ 

・マイコンで 
  サーボを制御 
・サーボの性能は 
         様々 

シリアル 
 コマンド方式 

PWM方式 ヒューマノイドの数だけ 
   開発環境が存在する 

ヒューマノイドごとに開発環境を構築する必要がある 



背景 

プラットフォームの実現 

異なるロボット間でのソフトウェアなどのリソースの再利用性が向上 

開発の効率性が増す 
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目的 

RTミドルウェア上に、市販されているヒューマノイド 
相当の開発環境を構築する。 

市販されているヒューマノイド 

①1フレーム毎の姿勢をパラパラ漫画のように並べた「モーション」を作成 

②モーションを作成するためのエディタが存在する 

③ヒューマンインタフェースからのコマンドによって作成した 
 モーションを呼び出す 

ヒューマノイドのための共通プラットフォームの実現 

開発環境に求められる要件を考える 

異なる通信方式のサーボから構成される 
ヒューマノイドを、同じ環境で開発する。 

① 

② 
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開発環境に必要とされる要件 

ヒューマン
　インタフェース モーションローダー

サーボマネージャー

モーションファイル

モーションエディタ

センサモジュール

モーションの指令 各サーボへの指令
読み出し

読み出し生成

モーションの補正など

ユーザへの
　センサ情報提示

・ 方式サーボ
・コマンド方式サーボ
PWM

・ジャイロセンサ
・加速度センサ　など

フィードバック 
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開発したRTコンポーネント群 ヒューマノイド 

PWM方式 
シリアル 
 コマンド方式 

ターゲットポジション 
          など 

ON/OFF 
切り替え 
  指令 

サーボ 
 パラメタ 

ターゲットポジション 
        など 

ON/OFF切り替え指令 

サーボ 
 マネージャ 

モーションエディタ 

モーションファイル 
     (XML形式) 

ボタンID 
センサ値 
 など 

ヒューマンインタフェース 

モーションローダー 

センサモジュール 

センサ値 
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モーションデータ 

実験 
異なる通信方式のサーボから構成されるヒューマノイド 
（PWM方式とシリアルコマンド方式） 

①片方のヒューマノイドでモーション作成 

②同じモーションデータを再生 

PWM方式 

シリアルコマンド方式 
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サーボモータ ： PRS-FF09PⅡ(Pirkus製) 
マイコン ： mbed  NXP LPC1768 
電源 ： LiPo7.4V 1100mAh (Hyperion製) 

サーボモータ ： PRS-S40M (Pirkus製) 
電源 ： LiPo7.4V 1100mAh (Hyperion製) 

コマンド方式サーボモータ PWM方式サーボモータ 

実験 –使用したヒューマノイド- 



実験 
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実験 
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・RTミドルウェア上に、市販されているヒューマノイド 
 相当の開発環境を構築した。 

・異なる通信方式のサーボを用いたヒューマノイドを、 
 同じ環境から開発することができた。 

結論 

結論と今後の展望 

今後の展望 

コンポーネント群を充実させる 



ご清聴ありがとうございました 
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