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図 2. ロボットベースに実装した様子

図 1. サービスロボット用回路基板キット  

図 3. ドライバ回路基板  図 4. 動作時のサーモグラフ

サービスロボット用回路基板の開発  
 

 ○坂下 和広 *1)、益田 俊樹 *2)、登地 功 *3)、萩原 玄 *4)  

 
１．はじめに  
 少子高齢化の時代に予想される労働力不

足を補うために、サービスロボット産業の

火急の振興が望まれている。中小企業にお

けるサービスロボットの事業化、製品化を

支援する目的で、都産技研では移動ロボッ

トベースを提供することを検討している。

このベースロボット向けに、開発基板を共

同研究テーマとして開発したので報告する。 
 
２．回路基板構成  

図 1 に回路基板キットを示す。キットの

構成はモータを駆動するドライバ基板、こ

れを制御するサブ CPU 基板、サブ CPU 基板を制御

しつつ、PC とのデータ転送をするメイン CPU 基板、

バッテリから PC に供給する電源を生成する PC 用電

源、他社ドライバ基板を使用したい場合に使う補助

基板、組込みソフトのデバッグに使うデバッグ基板

である。このキットの特徴は、ソフトウエアデバッ

グがしやすくするために実装時にデバックできる基

盤を接続できる構成にした点と、電流制御可能なモ

ータドライバ回路基板を加えた点にある。図 2 に回

路基板キットを実際のロボットベースに搭載した様

子を示す。サブ CPU ボード 1 枚

で 2 枚のモータドライバ基板と

それに接続されたモーター2 個

を制御し、中心にバッテリを配

置した。  
 

３．モータドライバ基板  
図 3 にドライバ回路基板の写

真を、図 4 にモータ駆動時のサ

ーモグラフを示す。図 4 より、

高温部は差動信号のドライバと

それに電源を供給する 3 端子レ

ギュレータ部に観察された。逆

に、モータを駆動する FET ブリッ

ジ部では、貫通電流による温度上昇も観察されず、良好な動作状態であることが観察され

た。また、この回路基板キットを搭載したロボットベースも所望の動作が確認された。  
 
４．まとめ  

ロボットベース用に電流制御可能なモータドライバ回路基板、デバッグ回路基板を含む

回路基板キットを開発し、ロボットベースに実装して動作を確認した。その結果、モータ

ドライバ回路を含め、システム全体として所望の動作を確認することができた。  
 

*1)システムデザインセクター、*2)機械技術グループ、*3)リンクサーキット株式会社、  
*4)有限会社デルタテクノロジー  

H23.10～H24.9 【共同研究】サービスロボット用標準回路基板の開発  
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図 2. 下駄ロボット 2 型 

図 1. ハンドによる日常生活動作例 

人体構造を模倣した人間型ロボット用構造要素  
 

 ○深谷 直樹 *1)  

 
１．はじめに  
 2 足歩行ロボットに代表される人間型ロボットを開発する目的は、人の作業の代替を実

現することにある。例えば、生活支援ロボットとして掃除や食器の洗浄などを行うロボッ

トは、遙か以前から夢見られてきたものである。しかしながら、このような作業を行うに

は、実際に作業を行う構造要素の機能が重要となる。ロボットが室内を自由に移動するた

めには、段差や階段、床に落ちた散乱物を容易に避けることができるような、人と同じ足

歩行を有することが望ましい。さまざまな形状・材質で構成される食器や道具を扱い片付

けるには、人と同じ 5 指を有するハンドを持つことが必要である。  
 しかしながら、現在の人間型ロボットでは、これらの作業を容易に実現できるとは言い

がたい。これは、従来構造で作業を実際に行うには数十にも及ぶアクチュエータをきめ細

やかに制御せねばならないためである。対して本研究は、人体構造を参考に、その機能を

模倣・実現するために協調リンクと呼称される独自の機械構造を開発したことで、少ない

アクチュエータ数で極めて柔軟な動作と適応性を容易に実現することを特徴とする。  
 
２．人間型ハンド  
 人の筋骨格構造を参考に、1 個のアクチュエータ

で動作する 5 指ハンドを開発した。力の発生源が 1
箇所であるために、自動的に力を分散化させ、対象

物に対して安定的に把持力を発生可能である。また、

各指の個別操作用マイクロモータや爪や手の平、手

相など安定把持に必要な構造を与えることによって、

センサを用いずに図 1 のようなさまざまな日常生活

動作をシーケンス制御のみで実現するに至っている。 
 
３．下駄ロボット  

人は、数十に及ぶ足の骨や筋肉を複雑に連動して滑ら

かな歩行を実現している。本研究では、下駄を装用した

人の動きから、必ず実現すべき足構造を 3 点に絞ること

に成功した。この 3 点を実現する構造を、ハンドで採用

した協調リンク機構を用いて新たに開発した結果、セン

サを用いないシーケンス制御で図 2 右に示すような、人

らしい膝伸展歩行を実現するようになった。  
 
４．まとめ  

ロボット開発を行う目的の一つは「人の代替作業を行わせる」ことである。しかしなが

ら実際に代替できる作業は、限定され専用化された環境化でのみ実現されることが多く、

汎用性には乏しいのが実情である。本研究は人の形状を模し、人の動作を再現することで、

こうした問題を打破する汎用性を有することを特徴とする。ハンドは先に述べた生活支援

ロボットだけでなく、従来は人の手に頼っていた工場のワークを代替できる有力なツール

で有り、実際に工場への導入が検証されている。足構造についても、新しい人間型ロボッ

トへの応用のみならず、新しい義足の開発や、ハイヒールをロボットに履かせ歩きやすい

形状などの機能評価を行うといったさまざまな分野への応用が期待できる。人に近い構造

がもたらす効果は非常に幅広いものと期待している。  
 

*1)東京都立産業技術高等専門学校  
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