
二足歩行ロボットの製作 

 
西山 輝  難波 宗一郎 

久保  佑太 
 
１．研究概要 

最近話題になっている二足歩行ロボット

に興味をもち、課題のテーマとし、製作と歩

行モーションのプログラムを研究した。 
 
 

ロボットコンテストの大会を目指し、大会出

場のできロボットの製作を目指す。 
 
 

研究にはMinistudioのMiniS-Robot-Kit-D8AL 
 

を使用した。 
 

 
 

２．研究の具体的内容 
 

私たちはまず、ロボットコンテストなどの大

会に出場することを目標に、二足歩行のでき

るロボットの製作に取り組んだ。この

Ministudio のロボットで歩行をさせるため

には、関節部分である”サーボモータ”という

モータを、事前に動作の速度、角度、順番な

どを設定する事により、自動で動作させるこ

とが出来る。このサーボを組み合わせて歩行

をさせる。ロボットを歩行させるには、人間

が歩くのと同じように、体重移動、重心など

のバランスを考えて歩行のプログラムをし

なければならない。何度もプログラミングを

して実験した。また、実際に人間が歩く動作

をもとに、重心の位置や、足の運び方等を考

えた。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 人間の歩行をもとにロボットを歩行させ

ようとすると、まず体重を右の足に傾けて少

しずつ反対の左足をあげる。体重が完全に右

足にかかったら、次に左足を前に出して地面

に足をつき、今度は左足に重心をかける。こ

の様子を右の写真１に示す。この様に、数歩

歩かそうと思っても、重心の移動が多く、歩

いている様見えるまでに、かなりの時間を費

やした。 

 
 
 

写真１ 
１．静止状態 
２．右足に重心を移動させた状態 
３．右足を前に出した状態 
４．右足を地面につき、左足に重心を移動させた

状態 

http://www.ministudio.co.jp/Cgi-bin/Order-JP/DetailJp.asp?GoodsNum=123


  
  
  
  
  
  
  
  

図１  
   図１  
  

 図１はロボットを制御する流れを簡単に図

に示したものである。パソコンからモーション

のデータをロボットに送信し、ロボットのマイ

コンボードから手、足のサーボモータにデータ

が送られ、各サーボがパソコンで入力したデー

タ通りに動くようになっている。 

 
 
 
 
 

  
図２は、今回私たちが MiniStudio のロボッ

トのモーションを製作するときに使ったソフ

ト、「MiniS-Controller」である。各サーボに図

3 のように、各サーボにチャンネルという対応

する番号があり、チャンネルのバーを動かして

各サーボに０～１８０の値を設定することで、

各サーボの角度を決めることが出来るのであ

る。また、このソフトのデータ形式は、Excel
で使用することが出来るので、そちらでスピー

ドの設定や、修正などを行う。 

 
図２ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 このソフトで、まずロボットに電源を入れた

ときの各サーボの初期位置を設定し、初期位置

のデータをロボットに送信する。次ぎに、ソフ

トのバーを動かすと、ロボットのサーボも一緒

に動く、同期というのがある。それを使って微

調整をしながら一つずつモーションを組んで

いく作業をする。 

図３ 
 
今回使用した MiniS-Controller はまだβ版

で、制御できるチャンネル数が８つと少なめだ

ったり、モーション番号が１つだったりと、ま

だ不便なところはあったが、足のサーボをこの

ソフトで制御し、手は Excel でデータを追加し

てやることで、どうにか歩行のモーションは作

成できた。 

 
 
 
  
  



 今回、MiniStudio に発注したキットは、サ

ーボが手２つ、足に４つ使用している６関節の

ものだった。まずはそれを組み立て、歩行のプ

ログラムを組んでいたが、足の関節が４つだけ

では、重心の移動が難しく、人間の歩行を参考

にした動きができなかったので、新たに２関節

分を、自作して関節を増やした。 

 
 
 
 
 
 
 
  まず、アルミの板を長方形に切断、加工し、

ネジ穴を開け、折り曲げて写真２のフレームを

作成した。これを２つ作成し、サーボにつける

事で、関節を２つ増やしたのである。 

 
 
写真２ 
  また、自作したフレームと、キットのフレー

ムを接続するパーツが足りなくなったので、写

真３のような接続パーツも、今回自作した。 
 
 
 これは、まな板を切断し、穴を開けて加工した

ものである。  
 
そして今回制作したロボットの完成図が、写

真４である。手が、前後に動作させるサーボが

２つ。足が、前後と回転が２つずつで、計４つ。

足首に当たる部分で、左右に動かすためのサー

ボが２つずつ。計８つのサーボを使用した、８

関節のロボットである。 
歩行の形態には静歩行と動歩行がある。静歩

行とは重心の路面への投影点が左右いずれか

の足の裏に位置するような歩行法である。静歩

行の静は、静的安定の静のことである。静的に

安定なのでどこで停止しても転倒することが

無いが、床面が常に平面であるとか環境に制約

が多いのである。 動歩行は重心の路面への投

影点が足の裏から外れる、通常人間が行うのに

近い歩行法である。動歩行の動は動的安定の動

で、動的には安定だが静的には不安定という意

味である。 
そして今回私たちが選んだのは静歩行であ

る。静歩行のほうが１ポーズずつモーションを

作成するのに比較的やりやすいと思ったため

である。そのため、足に６つもサーボを使用し

ている。 
 

 
 
 
写真３ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

写真４ 
 

http://ja.wikipedia.org/wiki/%E9%87%8D%E5%BF%83


３．研究のまとめ 
 今回私たちは歩行させることを第一目的

に、二足歩行ロボットを製作しましたが、一応

歩行はできるものの、モーションとしては、ま

だまだ改善の余地があると思う。当初、モーシ

ョンが出来上がったら光センサーを使用し、物

体を感知させたり、無線で動作の制御してみた

りと色々考えてはいたものの、モーションの製

作と、フレーム、接続パーツの製作で予想以上

の時間と日数を費やしてしまい、今回取り組め

なかったのが心残りである。また、歩行を目的

としていたので、頭の部分を後回しにしていた

ので、頭を製作する時間がなくなってしまった

のも残念である。 
足の関節を増やし、足に８つのサーボを付け

たが、背が高くなり重心が高くなってしまった

ので、モーションは製作しやすくなったが、ぐ

らついてしまい、バランスが悪くなってしまっ

たので、取り付ける位置をもう少し考えて、低

くした方がよかった。 
 
私たちは、２年生のときに二足歩行ロボット

の製作に関わり、たった４つの関節の足だけの

ロボットを製作したことが、すべての始まりだ

った。たった４軸で、使用したソフトも違い、

モーションの製作の仕方も今回のものとは全

然違うものでしたが、歩き方や、サーボの基本

的知識などは同じだったので、今回課題に取り

組む際にとても役立った経験だったと今は思

う。 
今回最終目的にしていた、大会に出場にする。

という目的が、思いのほかロボット完成までに

時間がかかってしまったのと、８月中旬や次行

われる大会が卒業後開催の大会くらいしか出

場できそうなのがなく、時期がわるかったので、

大会出場までいけなかったことが本当に残念

だった。 
 
 
 

 今回二足歩行ロボットの製作ということ

で、まず、二足歩行ロボットを製作し、モーシ

ョンの製作、関節の増設とこれまで行ってきた

が、自分たちでモノを製作し、試行錯誤して改

良をくわえて、どうやったらいい動きをするか、

いいモノが出来上がるかを、考えて、試行し、

改良していくことで、モノづくりをする。とい

う、工業高校でしか出来ない経験が出来たと思

う。この経験は、将来就職した際にとても役に

たつ貴重な経験であり、充実した時間を過ごせ

たと私は思った。 
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