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ロボット組み立てキット

66本本脚脚・・ミミニニ
イインンセセククトトロロボボッットトキキッットト

工夫次第で面白い動きが可能!!

66--LLeeggss IInnsseecctt--ttyyppee RRoobboott KKiitt

6本脚・ミニインセクトロボットキットは、各脚ごとに可動

部分が3箇所ずつある、虫型のロボット組み立てキット

です。模型用の超小型サーボモータを合計18個搭載し、

20軸サーボモータコントローラ基板(WR-XX)で

コントロールします。(※WR-XX基板は基板完成品に

なっています)

WR-XX基板付属のモーションデータ(動きデータ)作成

ソフトを使って、歩く以外にもいろいろな面白い動きが

作れます。

概要

重要

◎ 電源部(電池など)、制御用マイコンボードなど
はこのキットには附属していません。必要に
合わせて別途用意してください。

◎ 制御用マイコンボードのプログラミングや、
動きデータの作成方法についてのサポートは
していません。あらかじめご了承ください。
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6本脚・ミニインセクトロボットキット 主な特色

◎ 各脚ごとに、超小型サーボモータを3個使用した、6本脚の虫型ロボットキットです。
ロボットの体を構成する金具一式と、ミニサーボモータ18個、サーボモータコントローラ基板がセットになっています。

◎ 20軸サーボモータコントローラ(WR-MSXX)が附属しています。コントローラ附属のモーションデータ作成ソフトを
使ってPC(パソコン)と接続し、実際に動かして感触をつかみながらの動きの作成が可能です。

◎ サーボモータコントローラ基板に同梱のPC接続インターフェイスを使って有線で操作する以外に、マイコン基板や
無線通信用インターフェイスと組み合わせて、無線で操作することもできます。
※ マイコン基板や無線通信用インターフェイスは別売りです。
※ マイコンのプログラムは各自で作成してください。

◎ サーボモータコントローラ基板とATmega168汎用ボード(88BOARD)を搭載可能な、アクリル製のパネルが附属して
います。

◎ サーボモータの電源電圧は約5Vから6Vです。サーボモータの消費電流の目安はピーク時で約6A強(サーボモータ
1個あたり約350mA)です。
※ 電池は付属していません。電池と充電器は必要に合わせて別途準備してください。

6LEGS_ROBO_MINI

ミニサーボモータ
18個搭載!!

((ササーーボボモモーータタ++ササーーボボ制制御御基基板板++金金具具セセッットト))

組み立てに必要な工具

◎ プラスドライバ (#1、#2)
◎ ナット回し(M2、M3用) ※またはラジオペンチ
◎ 2.5mmドリルとピンバイス

※ 組み立て時に電動工具は使わないでください。力が強い
ので、サーボモータやねじ類を壊す原因になります。

◎ 金具類のふちに、バリ(かえり)が出ている
ことがあります。組み立て中に金具類で手を
怪我しないように、注意して組み立てて
ください。

◎ 電池の取り扱いについては、十分注意して
ください。取り扱いを間違えると、燃えたり
爆発したりすることがあり、大変危険です。電子工作向けの学習、実験、開発向けであり

資料等は参考用です。目安程度のもので差異や誤りがある場合があり

商品の性能等を保証するものではありません。

各種設定、使用については自己責任でお願いいたします。

いかなる事故、損失においても製造者、流通者、販売者は

一切の責任を負いかねます。返品、交換、保証等の対応はしていません。

※ 本ロボットキットを動作させるには、電源と制御操作系(PC、マイコンなど)が別途必要です。

このキット単体では動作させることができませんので、あらかじめご了承ください。
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部品表 ※ 予告なく変更することがあります。

電源について

注意!!

(3)電池の取り扱いについては十分注意してください。正しくない方法で充電したり、電池の出力をショートさせたり、
外部から衝撃を加えたりすると、燃えたりして非常に危険です。
電池を充電するときは、電池の種類に合った、正しい方法で充電してください。

ミニ6脚 虫型ロボットに使用しているサーボモータは、ロボットが動いているとき、瞬間的にですが、サーボモータ1個

あたり約350mA(合計6A強)の電流を必要とします。

※電源の瞬間的な電流供給能力が不足していると、ロボットが正しく動作しません。サーボモータコントローラ基板上の

青いLEDが点滅している場合は、電流供給能力が不足しています。

なお、サーボモータの電源電圧は5Vから6Vです。

電源には、2000mAh以上のニッケル水素電池やニカド電池または1000mAh以上のリチウム電池(2個直列)などが適して

います。※ラジコン模型用の充電式電池パックなども利用可能です。

(なお、実験では、2000mAhのニッケル水素電池と1000mAhのリチウムポリマ充電池(2個直列)で動作を確認しています)

◎ サーボモータコントローラ基板セット(WR-MS

XX)には、サーボモータコントローラ基板、USB

接続のPC用インターフェイスと接続ケーブル、

必要なソフトウェアと説明書が入っています。

(1) 電池はこのキットに付属しません。充電器と合わせて別途準備してください。

(2) このキットに使用されているサーボモータの電源電圧は5Vから6Vです。電圧が高すぎるとサーボモータが
壊れますので、注意してください。

電池の充電については、電池の種類によって充電のしかたが異なりますので、お使いになる電池の種類に合った

充電器を使って、正しい方法で充電してください。

品名 型番/値 個数

1 上板 1

2 底板 1

3 つけ根金具 (上) 6

4 つけ根金具 (下) 6

5 脚上部金具 12

6 脚下部金具 12

7 アクリルプレート 75×90mm 1

8 サーボモータ GS9018 18

9 サーボホーン 円形 18

10 軸受け金 φ8×3mm 6

11 スペーサ (オス-メス) M2×20mm 4

12 スペーサ (メス-メス) M2×4mm 12

13 スペーサ (メス-メス) M2×6mm 22

14 スペーサ (メス-メス) M2×20mm 4

15 スペーサ (メス-メス) M2×21mm 12

16 スペーサ (メス-メス) M2×23mm 6

17 ねじ (なべ) M2×3mm 80

18 ねじ (なべ) M2×5mm 70

19 サーボホーン止めねじ タッピング(黒) 18

20 ねじ (なべ) M3×8mm 6

21 ジュラコン貫通スペーサ φ3.2×1.5mm 6

22 ナット M2 38

23 ナット M3 6

24 トグルスイッチ 1

25 スライドスイッチ 1

26 サーボコントローラ基板セット WR-MSXX 1

◎ アルミ製部品の端にバリ(かえり)が残っている

ことがあります。組み立て中に手を切らないように

注意してください。

※ 特に、リチウム電池は正しくない方法で充電したり、外部から強い力をかけたり(落下など)すると、爆発したり

燃えたりするおそれがあり、非常に危険です。リチウム電池の取り扱いについては十分注意してください。
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組み立てかた

注意!!
アルミ製部品の端にバリ(かえり)が残っていることがあります。組み立て中に手を切らないように注意してください。

1. 脚部の組み立て

最初に、脚の部分を組み立てます。脚は左側用3本、右側用3本の合計6本組み立てます。

上の写真は、脚部の組み立て状態です。ロボットの正面から見て左側の脚と、正面から見て右側の脚とでは、部品の

取り付けが逆になります。組み立てに必要な部品と組み立ての手順は同じですので、この説明書では、正面から見て

左側の脚の組み立てかたを説明します。

組み立てのポイント
◎ 脚部は、上の写真のように、正面から見て左側の脚と、

正面から見て右側の脚では、部品の取り付け向きが
反対になりますので、注意してください。
※ 組み立てに必要な部品は共通です。

◎ 動作中の振動でねじがゆるんできますので、各部の
止めねじは、ねじロック液でゆるみ止めを施して
ください。
※ ねじロック液は別売りです。ねじロック液の使い方
については、ねじロック液の説明書を見てください。

正面から見て
左側の脚 (3本)

正面から見て
右側の脚 (3本)

M0

M1

M2

M3M4M5

M6

M7

M8

M19

M18

M17

M16 M15 M14

M13

M12

M11

ロボットの正面
(前側)

この説明書では、
この脚で脚の組み立てかた
を説明しています。

脚の配置図
(上から見た図)
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(1) 脚部の部品一覧

下の写真の部品が、脚1本分の部品です。
※ 写真中の番号は、下の部品表の部品番号と対応しています。次ページ以降の組み立ての説明で使用します。

品名 型番/寸法 個数 品名 型番/寸法 個数

1 つけ根金具 (上) 1 10 スペーサ (メス-メス) M2×6mm 2

2 つけ根金具 (下) 1 11 スペーサ (メス-メス) M2×21mm 2

3 脚上部金具 2 12 スペーサ (メス-メス) M2×23mm 1

4 脚下部金具 2 13 ねじ M2×3mm 10

5 サーボモータ GS9018 3 14 ねじ M2×5mm 10

6 サーボホーン 白 3 15 サーボホーン止めねじ タッピング(黒) 3

7 軸受け金 外径8mm 高さ3mm 1 16 ねじ M3×8mm 1

8 ジュラコン貫通スペーサ φ3.2×1.5mm 1 17 ナット M2 6

9 スペーサ (メス-メス) M2×4mm 2 18 ナット M3 1

(2) サーボホーンの穴を広げます

2.5mmドリル

(6) サーボホーン
(加工後)

サーボホーンには、サーボホーンを金具に固定するための

穴が開いています。その穴のうち、左図に示す位置の穴

(2箇所)を、2.5mmのドリルで広げます。

サーボホーンは18個ありますので、全部同様に加工します。

※サーボホーンは軟らかいので、力任せに穴を広げると

壊れますので注意してください。

組み立てのポイント
◎ サーボホーンの穴を広げるときは、サーボホーンの

穴にドリルの先端を軽く押し当てて、軽く回して広げ
ます。

16.5mm

矢印の位置の穴(2箇所)を、
2.5mmのドリルで広げます
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(3) つけ根部分の組み立て

(2) 付け根金具(下)

(13) M2×3mmねじ

(12) M2×23mm
スペーサ

(16) M3×8ねじ

(7) 軸受け金

上の写真のように、付け根金具(下)に、M2×5mmねじと、M2×21mmスペーサで、サーボモータを固定します。

付け根金具(下)のもう1個の穴には、M2×3mmねじで、M2×23mmスペーサを取り付けます。

付け根金具(上)には、M3×8mmねじとM3ナットで、軸受け金を固定します。

軸受け金と付け根金具(上)の間は、φ3.2×1.5mm 貫通スペーサをはさみます。

軸受け金の固定のしかたについては、右上の図を見てください。

(5) サーボモータ

(11) M2×21mm
スペーサ (2本)(18) M3ナット

(裏側)

軸受け金の固定のしかた

(16) M3×8mm
ねじ

(7) 軸受け金

(8) φ3.2×1.5mm
スペーサ

(18) M3ナット

(1) 付け根金具(上)

(14) M2×5mmねじ
(2本)

重要
◎ 本キットに入っているサーボモータは、あらかじめセンター位置を出してありますので、そのまま組み立て

られます。
(キット附属のサーボモータコントローラを使ってセンター位置を出してもかまいません)

◎ ミニサーボモータの軸を外部から強引に動かそうとすると、ミニサーボモータ内部の小さなプラスチック製の
ギヤが欠けて、サーボモータが壊れます。サーボモータの軸を外部から強引に動かさないよう注意して
ください。
※組み立て時にサーボモータの位置が狂ってしまった場合は、手で戻そうとしないで、サーボモータ
コントローラでセンター位置を出してください。

◎ 左側用の脚(3本)と右側用の脚(3本)では、部品の取り付け向きが左右逆になります。この説明書では
右側用の脚で組み立て方を説明しています。

(13) M2×3mmねじ
(3本)

(1) 付け根金具(上)

サーボモータを取り付けた付け根金具(下)と、軸受け金を

固定した付け根金具(下)を、左の写真のようにM2×3mm

ねじで固定します。

正面
(前側)

(8) φ3.2×1.5mm
貫通スペーサ
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(4) 脚上部金具の組み立て

(3) 脚上部金具

(14) M2×5mmねじ
(17) M2ナット

(5) 脚下部金具の組み立て

(10) スペーサ(メス-メス)
M2×6mm

(10) スペーサ(メス-メス)
M2×6mm

(13) M2×3mmねじ (4本)

(4) 脚下部金具

左の写真のように、脚下部金具に、M2×6mmのスペーサと、

M2×4mmのスペーサを、M2×3mmのねじで取り付けます。

(4) 脚下部金具

(14) M2×5mmねじ
(2本)

右の写真のように、もう1枚の脚下部金具で、

サーボモータを挟み込むようにし、M2×3mmねじ

とM2×5mmねじで固定します。

(5) サーボモータ

表側

サーボホーン
(加工したもの)

サーボモータ側

M2ナット (2個)

脚上部金具

脚上部金具

M2×4ねじ (2個)

(6) サーボホーン

(14) M2×5mmねじ
(17) M2ナット

上の写真のように、脚上部金具に、サーボホーンを

M2×5mmのねじとナットで固定します。

固定のしかたについては、右の図を参考にしてください。

サーボホーンを2枚の金具で挟み込むようにして、

ねじをはめるとうまく組み立てられます。

※上の写真で、サーボモータを取り付ける側は、紙面の向こう側です。

(9) スペーサ(メス-メス)
M2×4mm (2本)

(13) M2×3mmねじ

(13) M2×3mmねじ
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(6) 脚の組み立て

組み立てたつけ根部分と脚上部金具、

脚下部金具を、左の写真のように組み立て

ます。

つけ根金具と脚上部金具、脚下部金具の

間の角度に注意して、左の写真のように

なるように組み立ててください。

「(4) 脚上部金具の組み立て」で組み立てた

脚上部金具のサーボホーン(2箇所)に、

つけ根金具に取り付けたサーボモータの軸

と脚下部金具に取り付けたサーボモータの

軸をはめて、サーボホーンの止めねじで

固定するようにすると、組み立てやすいです。

組み立てた
つけ根金具

組み立てた
脚上部金具

(15) サーボホーン
止めねじ

組み立てた
脚下部金具

取り付け角度に
注意してください!! 同じ要領で、脚を6本組み立てます。

(15) サーボホーン
止めねじ

組み立てのポイント
◎ サーボホーンをサーボモータの軸に取り付けるときは、サーボホーンの溝とサーボモータの軸の溝を
合わせて、まっすぐはめてください。

◎ サーボホーンの止めねじは、サーボホーンが歪まない範囲で、しっかり固定してください。
締め方がゆるいと、動作中にサーボホーンの溝をサーボモータの軸が削り、空転したりします。

◎ サーボホーンの固定のしかたが悪いと、動きが悪くなります。
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2. 胴体の組み立て

(1) 胴体の部品一覧

1920

21

22

23

24

左の写真は、ミニ6脚 虫型ロボットの

胴体部分の部品です。写真に写っている

ものさしは、寸法の比較用です。

※ 写真中の番号は、部品表の部品番号と

対応しています。次ページ以降の組み立ての

説明で使用します。

品名 寸法 個数

19 ねじ M2×3mm 14

20 ねじ M2×5mm 10

21 スペーサ (メス-メス) M2×6mm 10

22 アクリルプレート 75×90mm 1

23 上板 1

24 トグルスイッチ 1

品名 寸法 個数

25 ねじ M2×3mm 6

26 ナット M2 2

27 スペーサ (メス-メス) M2×20mm 4

28 スペーサ (オス-メス) M2×20mm 4

29 底板 1

30 スライドスイッチ 1

25

26

27
28

29

30

胴体上側の部品

胴体底側の部品

胴体上側 部品リスト

胴体底側 部品リスト

(2) 上面パネル部の組み立て

(21) M2×6mm スペーサ
2個

(19) M2×3mm ねじ
2個

(23) 上板

(24) トグルスイッチ

左の写真のように、上板にM2×6mmのスペーサ

を、M2×3mmのねじで固定します。

上板には、トグルスイッチを取り付けます。

正面
(前側)
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(3) 胴体底面の組み立て

(30) スライドスイッチ
M2×3mmねじとM2ナット
で取り付けます

(27) スペーサ(メス-メス)
M2×20mm 4本

(28) スペーサ(オス-メス)
M2×20mm 4本

(29) 底板

M2×20mmのスペーサ(オス-メス)に、M2×20mm

のスペーサ(メス-メス)をねじ込んで、40mmの

スペーサを4本作ります。

底板には、スライドスイッチをM2×3mmねじと

M2ナットで固定します。

先に作ったM2×40mmのスペーサ(4本)を、

左の写真のように、M2×3mmのねじで固定

します。

スライドスイッチは、
底板の角穴に取り付け
ます。

※スライドスイッチは
このキットでは使用
しません。
(取り付けなくても
かまいません)

(4) 底板に、サーボホーンを取り付けます

底板に、最初に穴を加工しておいたサーボホーン

を6個、左の写真のように取り付けます。

サーボモータ側

M2ナット (2個)

サーボホーン
(加工したもの)

底板

M2×5ねじ
(2個)

サーボホーンの
取り付け方

(6) サーボホーン

(14) M2×5ねじ

(17) M2ナット

サーボホーンの取り付けかたについては、右上の図を参考にしてください。

正面
(前側)

正面
(前側)
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3. 全体の組み立て

(15) サーボホーン
止めねじ

(29) 底板

組み立てた
脚部

(1) 左の写真のように、「1. 脚部の組み立て」で

組み立てた脚部を、胴体部の底板に取り付け

ます。

脚部のサーボモータの軸を、底板に取り付けた

サーボホーンに溝を合わせて差し込み、サーボ

ホーンの止めねじで固定します。

(19) M2×3mm
ねじ 4本

(23) 上板

(7) 軸受け金
上板の穴にはめる

(2) 胴体底板に取り付けた40mmのスペーサに、

上板を左の写真のように載せて、M2×3mmの

ねじで固定します。

このとき、脚部に取り付けた軸受け金が、上板

の穴にはまっているかどうか、確認してください。

「1. 脚部の組み立て」で組み立てた脚(6本)を、胴体部分に取り付け、

虫型ロボットの形にします。

左の写真は、胴体部分に組み立てた脚を取り付け、サーボモータ

コントローラ基板を取り付けた、本キットの完成状態の写真です。

底板に脚部を取り付ける場所は、右の写真のとおりです。

前脚 (左)

中脚 (左)

後脚 (左)

後脚 (右)

中脚 (右)
前脚 (右)

組み立てのポイント
◎ 脚部には右側用と左側用がありますので、

右の写真の取り付け位置を参考にして
取り付けてください。

◎ サーボモータの軸は、サーボホーンに
まっすぐにはめ込んでください。

全体図

正面
(前側)

正面
(前側)
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(5) アクリルプレート上に、プチロボ用コント

ローラ基板(WR-MSXX)を載せ、M2×3mmの

ねじで固定します。

各脚のサーボモータからの線を、きれいに

整理しながら、WR-MSXX基板のサーボモータ

接続端子に差し込みます。

(19) M2×3mmねじ
2本

(19) M2×3mmねじ
2本

プチロボコントローラ
基板 (WR-MSXX)

(4) スペーサを取り付けたアクリルパネル

を、上板に取り付けたスペーサの上に載せ、

M2×5mmのねじで固定します。

(20) M2×5mmねじ
2本

(3) コントローラ基板取り付け部の組み立て

アクリルプレートには、表面を保護するための

シートが張ってありますので、はがしてください。

左の写真のように、アクリルプレートの穴に、

M2×6mmスペーサを、M2×5mmねじで固定

します。

コントローラボード
取り付け用の
アクリルパネル

組み立てのポイント

◎ サーボモータからの配線を整理するとき
は、ロボットを動かしたときに配線が
脚にからまないように考えてください。

(22) アクリルプレート
(※保護シートははがして
ください)

(21) スペーサ (メス-メス)
M2×6mm 8個

(20) M2×5mmねじ 8個

正面
(前側)

正面
(前側)
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モーションデータ (動きデータ) の作成方法

注意

◎ ミニ六脚 虫型ロボットに使っているサーボモータは、脚がほかの部品にぶつかって脚の動きが妨げられたり、
サーボモータがフリーの状態になっていない状態で外部から動かされたりなど、無理な外力がかかると、内部のギヤ
が欠けたりして壊れます。

サーボモータの取り付けのチェックとして、あらかじめサーボモータコントローラに附属のコントロール用ソフトを使って
サーボモータを1軸ずつ動かしてみて、脚の可動範囲を確認してから、モーションデータの作成を行ってください。

◎ モーションデータの作成方法については、サポート対象外です。コントロール用ソフトのCDに入っている説明書
をよく読んだ上で、自己責任で作成してください。

◎ ロボットを動かすための電源として、最大5A位の電流を取り出せる、約5Vから6Vの電源が必要です。
電源はこのキットに含まれていませんので、適宜目的に合ったものを準備してください。

(1) 20軸サーボモータコントローラに同梱のCD-ROMを使って、20軸サーボモータコントローラ基板を制御するために
必要なソフトをインストールします。

20軸サーボモータコントローラ(WR-MSXX)に同梱の

CD-ROMをPCのCD-ROMドライブにセットし、「マイ

コンピュータ」からCD-ROMを開くと、左のような

「PuchiRobo メニュー」が起動します。

(2) コントロール用
ソフトをインストール
するにはここをクリック

サーボモータコントローラ基板とPCの間のUSB通信

アダプタと、コントロール用ソフトをインストールして

ください。

ここでは、ロボットを動かすのに必要な、モーションデータ(動きデータ)の作成方法について、ごく簡単に説明します。

コントロール用ソフトの使い方の詳細については、20軸サーボモータコントローラに同梱のCD-ROM中のマニュアル

を参照してください。

マニュアル類も左のメニューから見ることができます

ので、よく読んでください。

(2) PCとサーボモータコントローラボードの間を、附属のUSBアダプタで接続し、ロボットの電源を入れた状態で、
インストールした制御用ソフトを起動します。

(1) USBドライバを
インストールするには
ここをクリック

左図のようなウインドウが出ますので、「Mxx」(xxは

接続したサーボモータの番号)のスライダを左右に

動かしてみてください。ロボットの脚が引っかかったり

しないで、スムーズに動くか、可動範囲はどのくらいか、

確認してください。

ロボットの脚の位置が決まった状態で、「キャプチャ」

ボタンをクリックすると、その時点での設定値が

モーションスクリプトとして取り込まれます。

取り込まれたモーションスクリプトは、「モーション開始」

で再生したり、ファイルとして保存したりできます。

好みの動きを作ってみてください。

「キャプチャ」
ボタン

スライダを動かす
と脚が動きます
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参考資料

作成したモーションデータを使って、自律的に動かすには

重要

◎ モーションデータの作成、およびマイコンのプログラミングについては、サポート対象外です。
20軸サーボモータコントローラ (WR-MSXX)附属の資料やマイコンのマニュアルを参照の上、自己責任で行って
ください。

20軸サーボモータコントローラに附属のコントロールソフトで作成したモーションデータを、ATmega168汎用ボードや

Arduinoなどのマイコンボードに組み込むことで、ロボットをPCと接続せずに、自律的に動かすことができます。

このページでは、マイコンボードにAVRマイコン(ATmega168)を搭載したATmega168汎用ボードを使った接続例を

説明します。

※ キットに附属のアクリルパネルには、ATmega168汎用ボード取り付け用の穴があらかじめあけられています。

◎ この章の参考資料は、マイコンのプログラミングにある程度慣れた人向けに書いています。

(1) ATmega168 汎用ボード(88BOARD)とサーボモータコントローラボードの接続のしかた (例)

+ -

A
T
M

E
G

A
1
6
8
-
2
0
P
U

1
0
M

H
z

TXD (PD1)

RXD (PD0)

GND

V+

GND

CN7 CN1
CN2

JP1

20軸サーボモータ
コントローラ(WR-XX)

ATmega168
汎用ボード
(88BOARD)

IC3 7805を
3.3Vレギュレータに
変更(3.3V動作)

X1 水晶発振子
10MHzを使用

接続例

信号線の接続

RXD (PD0)

TXD (PD1)

GND

マイコン側
(ATmega168)

コントローラ側
(WR-XX CN7)

RXD (R)

TXD (T)

GND (-)

※ クロス接続にします。

◎ 20軸サーボモータコントローラ基板 (WR-XX)上の回路は、3V動作になっています。このため、AVRマイコン
ボード (ATmega168 汎用ボード)を組み立てるとき、3.3Vで動作するように、IC3の3端子レギュレータと
X1の水晶発振子を変更します(変更箇所は上の接続例の図にあります)。

◎ AVRマイコンボード上のマイコン(ATmega168)は、最初1MHzの内部クロックで動作するようにヒューズ設定
されています。マイコンボードを組み立てたあと、外部水晶発振子(10MHz)で動作するように、ヒューズビットの
設定を変更してください。(ヒューズビット設定については、ATmega168のデータシートを見てください)

重要

◎ 20軸サーボモータコントローラ基板上の回路は、3V電源で動作しています。マイコンを接続するときは、
電圧レベルに注意してください。
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(2) 通信プロトコルの概要

通信のパラメータ

◎ 通信速度 :38400 bps

◎ データビット長 :8ビット

◎ ストップビット :1ビット

◎ パリティビット :なし

◎ ハンドシェイク :なし

20軸サーボモータコントローラ基板 (WR-XX)と、マイコンとの間の通信は、非同期式

(調歩同期式)のシリアル通信で行われますので、マイコンのUSART通信機能を使うと、

手軽に通信できます。

※ マイコンのUSART通信機能の詳細、プログラム中での設定のしかたについては、

使用するマイコンのデータシートを参照してください。

なお、サーボモータコントローラ基板の通信パラメータは、左のとおりです。

サーボモータコントローラ基板への送信データのフォーマット (サーボを動かすコマンド)

※ 詳細については、サーボモータコントローラ基板に附属のマニュアルを参照してください。

※ なお、値はすべて16進数で表記してあります。

FD 1A 06 01 0F xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx FE

ヘッダ
(0xFD)

送信データの長さ
(26バイト = 0x1A)

コマンド
(0x06)

サーボモータ動作
スピード(0x01～0x0F)
※値が大きいほど
速く動きます

サーボモータ動作
待ち時間(0x01～0xDC)
※ 15mSec単位で設定

サーボモータ位置データ
(0x01～0xDC)
※ M0～M19の20個分の
位置データを指定します。
※0x00を指定するとフリー
になります。

フッタ
(0xFE)

サーボモータコントローラ基板への各コマンドのフォーマットやパラメータなどの詳細については、サーボモータコント

ローラ基板セット(WR-MSXX)附属のCD-ROM中にマニュアルが入っていますので、適宜参照してください。

サーボモータとコントローラ基板の接続について

M0

M1

M2

M3M4M5

M6

M7

M8

M19

M18

M17

M16 M15 M14

M13

M12

M11

※M9、M10は
使用していません。

M0
M1
M2
M3
M4
M5
M6
M7
M8
M9

M10
M11
M12
M13
M14
M15
M16
M17
M18
M19

WR-XX

サーボコントローラ基板上の、サーボモータ接続用コネクタ

(M0～M19)は、左図のように配置されています。

(基板上にシルク印刷がありますので、参考にしてください)

※左の図は、サーボコントローラ基板を上面(シルク印刷の

読める側)から見た状態です。

どのサーボモータをどのコネクタに接続するかについては、

特に決まりはありませんが、接続例として、実験で組み立てたとき

の接続を右の図に示しますので、参考にしてください。

※丸印はサーボモータを、丸印の中の「Mxx」はサーボ

コントローラ基板上の接続用コネクタのシルク番号を

表しています。

接続例
(上面図)

正面
(前側)
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変更履歴

◎ 平成25年 7月 初版発行

モーションスクリプト変換プログラム (PAConverter.exe)について

重要

◎ モーションスクリプト変換プログラム(PAConverter.exe)については、サポート対象外です。

モーションスクリプト変換プログラム(PAConverter.exe)は、作成したモーションスクリプトをマイコンのプログラムに

組み込むときに便利に使えるプログラムです。

20軸サーボモータコントローラ附属のモーション作成ソフトで作ったモーションスクリプトを、Arduino用のプログラム

(スケッチ)に変換します。

C言語でプログラムする場合は、変換結果を少し編集することで使用可能です。

PAConverter.exeの使い方の詳細については、上記URLの解説を参照してください。

◎ モーションスクリプト変換プログラム(PAConverter.exe)は、20軸サーボモータコントローラ附属のCD-ROMには
収録されていません。
下記のURLから入手することができますので、各自でダウンロードして使ってください。

http://blog.livedoor.jp/kyohritsu/archives/29336654.html

※ URLは2013年7月時点でのURLです。予告なく変更されることがありますので、あらかじめご了承ください。

※ 上記URLに、ZIPアーカイブファイルが用意されていますので、ダウンロード後解凍して使ってください。
詳細については、上記URLの記事を参考にしてください。
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