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1 .緒 言 著 者 ら は こ れ ま で 、 よ り 動 物 的 な ロ ボ ッ ト の 実 現 を 目 指 し、 胴 体 可 変 機 構 を

有 す る 4脚 歩 行 ロ ボ ッ ト の 研 究 を 行 つ て き た 。1 1 '  本 稿 で は 直 進 と そ の 場 旋 回 を 組 み 合 わ

せ た 障 害 物 回 避 に つ い て 、 シ ミ ユ レ ー シ ョ ン 、 歩 行 実 験 を 行 っ た 結 果 を 報 告 す る 。

2 . 棋 程 今 回 試 作 し た ロ ボ ッ ト は 、 P h o t o . 1 に 示 す よ う に 各 脚 3自 由 度 、 胴 体 1自 由

度 の 計 1 3自 由 度 を 有 し、 胴 体 長 3 3 2〔山口]、胴 体 幅 2 6 0 [ a 出】、脚 長 2 5 5〔口B ]、本 体 重 最 5〔k g lで

あ る 。 ア ク チ ュ ェ ー タ は D Cモ ー タ を 使 用 し 、 P C - 9 8 0 1 , こ よ り C言 語 で 制 御 す る 。

■■

)障 害 物 回 避 の 条 件

① 移 動 地 は 完 全 な 平 坦 地 と す る。

② 直 進 と そ の 場 旋 回 で 回 避 す る。

③ 障 害 物 は 1つ で 、 平 坦 地 に 立 っ た 平 板 と す る。

④ 障 害 物 認 識 は S t a r t  P o i n tで 1度 だ け 行 う。

③ G o a l  P o i n tは 既 知 と す る。

)経 路 決 定 方 法

① 障 害 物 の 面 端 を 中 心 と す る 回 避 円 を 描 く。

② S t a r t、 G o a l  P o i n tか ら 回 避 円 に 接 線 口1、 口2を 引

③ 接 線 の 交 点 を T P lと す る。

④ T P lと 回 逆 円 の 中 心 を 結 ぶ 線 に 垂 直 な 円 の 接 線

を 引 き、 日1と の 交 点 を T P 2、 ■2と の 交 点 を T P 3

と す る。

⑤ G o a lま で の 経 路 は 2つ で き る が 、 直 進 サ イ ク ル

数 、 産 回 サ イ ク ル 数 を 考 慮 し 、θ > 1 2 0° の と き

は T P 2 - T P 3の 経 路 を 、θ = 1 2 0° の と き は T P lの

経 路 を 選 択 す る。

く 。 Photo.1 4脚 歩行ロボットの外観

シ ミ ユ レ ー シ ョ

ン の 一 例 を F 1 8 . 1 に 示 す 。 こ の 場 合 、θ > 1 2 0 ° な の で

T P 2 - T P 3 の 経 路 を 選 択 す る 。 図 中 の 円 の 半 径 は 胴 体 幅

の 1 / 2に 余 裕 5 0〔口口1を 加 味 し た 値 と し て い る 。

F i g . 2 に 実 際 に ロ ポ ッ ト が 歩 い た 経 路 を シ ミ ユ レ ー

シ ョ ン 結 果 と 比 較 し 示 す 。 今 回 の 実 験 で は 、 そ の 場 旋

回 は 、 日 体 角 を 任 意 に 調 整 す る 方 式 で あ る の で 、 誤 差

は 小 さ か つ た が 、 直 進 は 歩 幅 一 定 の 歩 行 と し た た め に

直 進 歩 行 距 離 は シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 値 よ り 長 く な っ た 。

5 .  驚 言 今 回 の 実 験 に よ り 、 試 作 ロ ボ ッ ト の 直 進   ~ 1 0 0  ~ 5 0
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と そ の 場 旋 回 性 能 を 、 障 害 物 回 避 を 行 う こ と で 確 認 し

た 。 今 後 、 障 害 物 の す ぐ 後 ろ に G o a l  P o i n t が あ る 場 合 、
Fig 2 シ ミユレニションと実験結果

最 短 経 路 歩 行 の た め に は 回 避 円 に 沿 っ た 旋 口 を 考 慮 す る 必 要 が あ る 。 こ の 旋 回 歩 行 を 組 み

合 わ せ た 障 害 物 回 避 に つ い て も 検 討 す る 予 定 で あ る 。
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Fig.1 シ ミユ レー シ ョン結果 の一例


