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Abstract: The purpose of communication robots is to provide services such as information support at airports and shopping centers, support 

for the elderly. Integration of various modules is important to aim for rapid practical application in an aging society. In our laboratory, we 

have been developing robot partners using smart devices. However, there was a problem that it was difficult to hear the utterance of the robot 

due to the motor drive sound during operation. In this paper, we developed a module that uses a direct drive motor in the drive part and 

developed a structure that maintains quietness. 
 

１．緒言 
コミュニケーションロボットは，空港や展示会場，

ショッピングセンターでの情報支援の他，高齢者の見

守りや健康づくり支援などのサービスの実現を主な目

的としている．このような場面での迅速な実用化を目

指すためには，各種モジュールのインテグレーション

が重要である．また，コミュニケーションロボットの

開発には，多くのセンサや通信機能が必要であり，各

種センサを内蔵しているスマートデバイスを計測シス

テム，情報管理，提示用に活用することにより，低価

格化と耐故障性の向上が可能である． 
本研究室では，以前からスマートデバイスを用いた

ロボットパートナーの開発を行なってきた．しかし，

ジェスチャ動作時のモータ駆動音により，ロボットの

発話が聞こえにくい，かき消されてしまうといった問

題点があった． 
そこで，本稿では，ロボットパートナーに必要な首

と両腕の駆動部分にマイクロテック・ラボラトリー（株）

のダイレクトドライブモータ[1]（以下，DD モータ）を

使用したサーボ機構を 3 軸集積したモジュールを開発

し，ロボットパートナーの低価格化，必要機能を維持

しつつ，静音性を保った構造を開発する． DD モータ

のスムーズな動き・静音性の駆動機構を持つモジュー

ルを開発し，各パーツとして共通化することで，ロボ

ットの開発期間の短縮やコストダウンにも繋がり，開

発者の教育アイテムとしても利用可能である． 

２．ロボットパートナー：“iPhonoid” 
近年のロボットに対する様々なニーズに基づいた開

発観点から，ロボット開発には多様なサービスに対し

て，ロボットを開発するためにどのようにしてサービ

スのデザインを行うか，ユーザに対するカスタマイズ

をどのように行うかといった問題を考慮することが重

要といえる．従って，コンポーネントの組み合わせに

よるシステムの完成とコンテンツのデザインを簡単に

行うことのできるロボットの開発を目指す必要がある． 
本研究室では，Fig. 1 に示すようなロボットパートナ

ー ”iPhonoid”の開発を行ってきた[2][3]．ロボットには，

スマートデバイスを利用しており，デバイス内のカメ

ラや加速度センサ等の各種センサを活用することでユ

ーザとのインタラクションを実現する．スマートデバ

イスをロボットに用いる利点としては，目的に合わせ

て異なるコンポーネントを選択できるといった点や，

アプリのアップデートによるコンテンツ書き換えの容

易化，センサを内蔵していることによるロボットの低

価格化等が挙げられる． 

 

Fig. 1 ロボットパートナー “iPhonoid” 



Table 1 DD モータと従来 DC モータの比較 
 DD モータ 従来 DC モータ 

大きさ・軸形状 中空・小型 大型 

トルク 高トルク 
低トルク・減速機

が必要 

音 静音（45dB 以下） 減速機音が大きい 

 

３．静音性を考慮したロボットの開発 
第２章で紹介したロボットパートナーには，ジェス

チャ動作時のモータ駆動音が大きく，ロボットの発話

が聞こえにくい，かき消されてしまうといった問題点

がある．ユーザと直接触れ合うコミュニケーションロ

ボットにおいて，このようなノイズはコミュニケーシ

ョンを円滑に進める上で大きな妨げとなる．そこで本

項では，マイクロテック・ラボラトリー（株）の DD
モータを導入し，新型ロボットパートナーのプロトタ

イプを開発する．DD モータは，従来型 DC モータと比

較し，高トルクかつ静音性を保った駆動が可能である

(Table 1)． 
3.1 ロボット仕様 

 開発したロボットの全体図とロボットの基本仕様を

Fig. 2 と Table 2 にそれぞれ示す．スマートデバイスを

用いる基盤構造は従来型ロボットパートナーと同様で

ある． 

 
Fig. 2 ロボット全体図 

 
Table 2  ロボット基本仕様 

外形寸法 H200mm  W220mm  D180mm 

質量 約 1.1kg 

自由度 首：１ 腕１×２ 

制御用マイコン Arduino Uno 

基本機能 音声認識・合成，画像処理 

入力電圧 DC24V 

 

 
Fig. 3  ロボット制御のための通信構成 

 

3.2 ロボットハードウェア 

 従来のロボットパートナー（iPhonoid）の問題点の 1
つに，ロボットの重心が高く，卓上などでは安定しな

いといった点がある．そこで，ハードウェア設計では，

ロボットの低重心化を考慮し設計を行った．ロボット

の外形は 3D プリンタを用いて製作し，首の頷き，両腕

の動作（１自由度）を協調制御することでジェスチャ

を生成する． 
3.3 モータ動作制御 

DD モータの協調制御のためのマイコンは，Arduino 
Uno を使用している．ロボット制御のための通信構成

を Fig. 3 に示す．Bluetooth モジュールをマイコンに搭

載することで，スマートデバイスとマイコン間で通信

を行い，スマートデバイスからマイコンを介してモー

タドライバへ制御信号を送信する．モータ制御は，CW
入力部にパルスが入力されるか CCW 入力部にパルス

が入力されるかで回転方向を判別する 2 パルス

（CW/CCW）入力方式にて行う． 

４．結言 
 本稿では，静音性の高い DD モータを用いて卓上型の

ロボットパートナーの試作を行った．今後の展望とし

て，３軸集積モジュールの小型化，入力電圧の低電圧

化が考えられる． 
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