
感想

私たちは、市販されて
いる近藤科学のＫＨＲ-
２ＨＶというロボットを使
用して、二足歩行の原
理について研究しまし
た。より人間に近い動
きを目指しましたが、な
かなか思うようにいか
ず苦労しました。
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加速度センサーを使用したプログラム

研究の目的

藤田 裕起

ＨＴＨ3Ｊ

KHR-2HVの構造とプログラミング方法を理解し、自分たちでモーションを作成す
る。二足歩行の原理について学習する。現在、普及している家庭用ロボットを調
べ、今後どのように発展するのかを考察する。

加速度センサー サーボモータ研究経過

二足歩行ロボットは、四足歩行のロボットに比べて接地面積が少ないのでバランスを
保つのが難しかったです。普段私たちがしている動作を真似してみようと思いました
が、可動範囲の限界や重心移動の調整や遷移時間の調整など苦労する点が多々あ
り、人間は難しい動きを無意識にしているのだと学習することができました。

４ 二足歩行ロボットの研究
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１．ロボット（ＫＨＲ－２ＨＶ）

の構造について学習する

２．制御方法について学習する

３．モーション作成練習①

４．追加オプションについて

学習する

５．モーション作成練習②

６．テーマを決めて

モーション作成

７．ロボットの発展について考

察


