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超音波センサで脚の曲がった角度を測定
● 超音波センサの数値は温度などで条件が変わる
● センサの数を増やすのは本研究の意図(軽量化)にそ

ぐわない
予想
一定の値を参考にし、温度などに依存しない安定した
値が得られる

センサーの精度
図6より
● 目標より遥かに大きな値が確認された
● その他の値の誤差は目標より小さい
モーターの調整能力
● 目標値に合わせてPWM制御によって回転速度が変

更されている

　揚力が想定していた向きと反対方向に働く場合
● 翼の向きを変更すること、また翼と壁の距離の比

率を変えることで想定した仕様にできる可能性が
高い

　翼がない状態でも風を動力にできる可能性を確認
● また翼のある状態でも結果が変わっていない
● 他の翼との比較や風速の異なる場合の比較も必要
● 揚力自体は発生させることが可能

　超音波センサは外れ値の発生があった
● センサーが示した角度を利用して脚の角度を

フィードバック、調整できるようにする仕組み

揚力を使用した運動、またそれを利用した
軽量化人型ロボットの歩行技術の研究

横浜市立横浜サイエンスフロンティア高等学校
　　　　　2年次　財田　清良

実験と結果1

実験と結果2

まとめ・考察

参考文献 等

現在のロボットの運動で問題と考えられる点
● 現時点でのロボットの動きは力学的観点で不自然 さが

ある
● モータにも重量があるので他角度で自由な運動をさせ

ると重量が増加 、それを支えて早く動かすと当然モー
タの消耗も激しい、運動の限界が存在する*1

● 一般的なモータは基本一軸なので数が必要(図1,2)*1 *2

アンバランスな体格のロボットも動かせるようにする
→揚力を使用し骨格を動かすと軽量にしながら動かせる

背景・目的

*1

サーボモータ
角度を指定し作
動できる

*2

回転数を指定で
きるが、
同じく一軸

【図1】 【図2】

(参考資料 発表者のみ閲覧可)

流れが
早い

流れが
遅い

流れは
一様

1. モデリング、シミュレーション
2. 実物を用意して内部に水を通し、

力の発生を記録

※脚の重さ
は102g
(翼1の場
合)
 
初期値
12g
最高値
120g

目標との差が
大きい
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