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1 ロボットを組
く

み立
た

てる前
まえ

に 

1.1 ロボットの部品
ぶひん

を確認
かくにん

しよう 

 組み立てる前
まえ

のロボットは 11個
こ

のパーツがあるよ．写真
しゃしん

のように並べて
なら

みよう． 

※ パーツには上下
じょうげ

、左右
さ ゆ う

、前後
ぜ ん ご

の向
む

きがあるから注意
ちゅうい

しよう！ 

 

図 1.1 組み立て前のロボット 
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1.2 組
く

み立
た

てる時
とき

に注意
ちゅうい

するところ 

ロボットを上手に組み立てるにはコツがいるよ．次のことに注意しながら組

み立てよう！ 

 
� ロボットがまっすぐになるように、パーツをつけよう！ 

上手
じょうず

につけないと動いてくれないよ． 

 
             図 1.2.1 パーツのつけ方 
 

� モータをつけるときは最後
さい ご

までしっかり取りつけよう！ 

左の写真みたいに、金色
きんいろ

の部分
ぶぶん

が見えなくなるまで入れてね． 

 
図 1.2.2 モータのつけ方 
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� 部品
ぶひん

の向きに注意しよう！ 

とくに下の写真
しゃしん

の部品は間違えやすいから注意してね． 

腰
こし

の部品は前
まえ

と後
うしろ

でちがうから気をつけよう． 

 
図 1.2.3 まちがえやすい部品 その１ 

 
 

写真の部品(腰
こし

)はオレンジの部分が少し
すこ

みじかいほうを下にしてつけてね． 

 
図 1.2.4 まちがえやすい部品 その 2 

 
� 一番大事なこと 

説明書
せつめいしょ

はちゃんと読
よ

もう！！ 
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2 ロボットを組み立てよう 

2.1 足の組み立て 

 足が、まっすぐとなるようにモータをつなげて，ネジで止めよう． 

 

 図 2-1 足の組み立て 

部品の向きに 

注意しよう 

ネジはしっかり 

しめよう 
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2.2 体の組み立て 

 下の図を見て、体の組み立てをしよう．部品 16 と部品 17 が逆にならないように注意し

よう． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

部品 2 

部品 2 部品 17 

部品 16 

図 2-2 体の組み立て 1 

肩の向きに 

注意しよう 

部品１６が 

下になるよ 
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2.3 手の取り付け 

 下の図を見て、体に手を取り付けよう． 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 2-3 体の組み立て 2 

気をつけのしせいに 

なるように腕
うで

をつけよう 
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2.4 足と体の接続 

 下の図を見て、足と体をつなげよう． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 図 2-4 足と体の接続 
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2.5 マザーボードの接続 

 下の図を見て、ロボットの背中にマザーボードを取り付けよう． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
マザーボードをつけるときにはコツがいるよ．次のページにコツが書いてあるよ． 

図 2-5 マザーボードの接続 

ワッシャ 

スプリングワッシャ 

マザーボード 

ナット 
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写真のように、ナットをペンチではさんで持つとねじをしめやすいよ． 

 
 

2.6 マイクロコンピュータの接続 

マザーボードにマイクロコンピュータ(以下マイコン)を取り付けよう． 
取り付ける向きに注意しよう． 

 

 
 図 2-7 マイクロコンピュータの接続

図 2-6  マザーボード接続の例 

頭
あたま

腰
こし
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2.7 ケーブルの出し方 

 下の図を見て、モータから出ているケーブルを矢印の方向に出そう．モータに付いてい

る番号は次からのページで使おう． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①

②

③

④

⑤

⑥

⑦

⑧

⑨

⑩

⑪

⑫

⑬

⑭

⑮

⑯

図 2-8 ケーブルの出し方 
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2.8 ケーブルの接続 1 

 体と手のモータから出ているケーブルと頭の後ろから出ているケーブルを、背中にある

マザーボードにつなげよう．下の図に書いてある番号は前のページの図を見ながらやろう． 
 ケーブルをつなぐときには，向きに注意しよう． 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 2-9 ケーブルの接続 1 

頭の後ろから出ている 
   左がわのケーブル

  

⑨

⑩

⑪⑫

⑬ ⑭
⑮

⑯頭の後ろから出ている 
右がわのケーブル 

ケーブルの 

 向きに注意しよう 
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2.9 ケーブルの接続 2 

 足のモータから出ているケーブルと ACアダプタを背中のマザーボードにつなげよう． 
 ケーブルの向きに注意しよう．ACアダプタの大小をまちがえないように注意しよう． 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

図 2-10 ケーブルの接続 2 

①

②

③

④

⑧

⑦

⑥

⑤

ケーブルの 

向きと色に注意しよう 

大きい ACアダプタ 

小さい ACアダプタ 
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配線の参照 

①

②

③

④

⑤

⑥

⑦

⑧

⑨

⑩

⑪

⑫

⑬

⑭

⑮

⑯

図 2-11 モータ番号 
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3 ロボットを動かそう 

3.1 通信ケーブルの接続 

下の図のように、シリアル通信ケーブルとマイコンをつなげよう． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.2 ロボットのスイッチを入れる 

ロボットを持って、まっすぐになるようにしよう．次に、左下の図を見て、黄色い丸のとこ

ろにあるスイッチを入れよう．スイッチを入れるときは必ずロボットを持ち上げてからに

しよう．スイッチを入れると右下の図のような姿勢になるよ。モータから変な音が聞こえてき

たら、すぐにスイッチを切ろう．指を、はさまないように注意しよう． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 3-1 通信ケーブルの接続

図 3-2 スイッチの場所 図 3-3 はじめの姿勢 
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3.3 シミュレータの起動 

パソコンの「デスクトップ\ロボット教室\simulator」にある RobotSimulator1.exe を起動しよう． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 3-3 RobotSimulator1.exe の起動

図 3-4 RobotSimulator1.exe 

⑥

①

⑤

④
⑨

⑦

⑧

③
②
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3.4 準備 

①「モータ数」を 16 にしよう． 

② ｢動作させるモータ｣から動かしたいモータを選ぼう． 

③「通信スタート」を押そう． 

 

3.5 動きを作る 

これからロボットを動かすよ．まずは、ロボットをまっすぐ立ててみよう． 

  

3.5.1 ロボットを立たせる 

④「モータ角度[deg]」の数を増やしたり減らしたりしてみよう．さっき選んだモータが動

くよ．動かすモータ変えてロボットを立たせてみよう．モータは-80～ 80 までしか動かないか

ら注意しよう． 

 

3.5.2 動く早さを決める 

⑤「動作時間[0.1sec]」でロボットの動く早さを変えてみよう。⑤の数を大きくすればロボ

ットはゆっくり動くよ．1秒間で動かしたいなら 10 にしよう． 

  

3.5.3 姿勢を決める 

ロボットがまっすぐ立ったら、⑥「確定」を押そう．今のロボットの姿勢が記憶されるよ． 

 

3.5.4 ひざを曲げる 

ロボットの動かし方は分かったかな．次は、まっすぐ立っている状態から、ひざを曲げてみ

よう．ひざを曲げた姿勢が出来たら ⑥「確定」を押そう． 

 

3.6  動作スタート 

⑦｢動作スタート｣を押してみよう．今まで作った動作がスタートするよ．動作が終わったら

ロボットとの通信は自動的に停止されるから、③「通信スタート」を押そう． 

  

3.7 動作を直す 

 動作を直したいときは⑧で通信が停止しているかみよう(通信中のときは③を押すと停止す

るよ)．⑨から直したい姿勢を選んで、直そう(直した後に⑥「確定」は押さなくていいよ)． 

 

3.8 自由にロボットを動かす 

ひざを曲げる動作は出来たかな。次は、自由にいろいろな動きをロボットにさせてみよう． 
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コメント

 




