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1. はじめに 

 近年，様々な場所や幅広い分野において様々な機能を有するロボットを目にすること

が多くなった．たとえば，救助活動のアシストをするロボットや，エンターテインメン

ト性に富んだ自律移動型ロボットである HONDA の ASIMO などが挙げられる．特に

ASIMO は，周囲の物体の位置関係を超音波センサーで認識し，自律的に障害物や人を

避けるということに始まり，複数人の会話を別々に認識することまでできるようになっ

ている． 

このように，今後ロボットに求められる能力として，各環境に適応して行動するとい

うことが挙げられる．また，ロボットの制御に関しても，どのような人でも簡単に制御

を行えるという観点が重要になる． 

しかし， 

この動作認識に着目し，完全自立とまではいかないものの，本研究ではロボットに人

の手の動作から命令を読み取り前進や後退，様々な動作を行わせることを目標とする． 

 

 

2. 研究目的 

 今日世界に普及しているロボット化学の中で，人の動作を認識させるという課題に着

目し，指の動きを認識させることのできるデータグローブでロボットへと指令を送り操

作することを目的とした．その際，Visual C++ 2010を用いてプログラミングの基礎の

習得も視野に入れる．研究を通して「人とロボットとの共存化の可能性」，「本当にロボ

ットは必要であるのか」などを考え，自分たちなりの答えを探す． 

 



3. 使用機器 

・Robovie-X（ヴイストン株式会社） 

 今回の研究で操作する 2足歩行ロボットである．多数の関節や音声出力装置を搭載す

る．ロボット同士でのバトルや三味線を弾くなどの多種多様な動きを実現できる．この

研究では通信機器を用いてこちらの動きを認識して動作するように設定する． 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1．Robovie-Xの外形と内部 

・5DT Data Glove Ultra  

 指の角度を読み取り，その動作を数値化することが

できるもの．今回のロボットのコントローラの役目を

持つ． 

 

 

図 2．Data Glove     

 

・Bluetooth 

 Bluetooth とは無線通信を行う規格のひとつであり， 

主に近距離での無線通信を目的としたものである． 

本研究ではこの Bluetoothによる無線通信とデータ 

グローブによるデータ通信を組み合わせ，パソコンを 

介しロボットを操作することを試みた． 

図 3．Bluetooth本体    

 

 

 

4. 研究内容 

(1) Robovie-Xの作成および設定 

       ロボットの作成時，関節の稼働領域があるためその設定をしながらの作業となった． 

      この他にも向きの間違えや配線のミスなどは大きな時間のロスとなるため，可能な限 



      り慎重に作業を行った．基本は人の関節と同じだけの範囲しかないため稼働領域の確 

      認をパソコンと繋ぎ修正した． 

次に初期位置の決定を行った．ただロボットを組み立てるだけなら簡単だが，2足歩

行で動作させるとなると，起動時に必ず誤差が生まれ転倒してしまう恐れがある．こ

れはサーボモータがついている全ての関節にいえることであり，完璧にしなくてはな

らない作業の一つである．この初期位置がずれてしまえば作動中に転倒などは必然的

に起こりえてしまうこととなってしまうため，最善の注意の元作業を行った． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4．コントローラとハンドグローブの動作命令の例 

 

 

(2) Bluetoothの理解とプログラム認識[3] 

Bluetooth を使用するための環境を整えた．Robovie-Xに追加部品である VS-BT001

を取り付けることで，Robovie-Xを Bluetoothに対応させた後，公開されているコント

ローラアプリケーションを使用し Robovie-Xを無線操作した． 

その後，データグローブのサンプルプログラムを参考にして，データグローブの各

指の角度でコントローラのボタン入力をされた状態になるようにプログラムを作成し

た． 
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・信号を数値化して，ロボットへ 

                          送信したものとロボットから返 

                          ってきた信号． 

 

 

 ・コントローラ上では「×」ボタ 

                          ンを押したことになる．今回 

                          は自己紹介をする命令である． 

 

 

 

図 4．VS-BT001のシリアル通信のサンプルプログラムのコマンドプロンプト画面 

 

 

5. まとめ 

本研究では，Bluetoothを介して，Robovie-Xにデータグローブの動きを認識させて

直観的に動作させることを目標にした．コントローラでの操作と Bluetooth での無線

操作，データグローブをパソコンで制御することには成功した．それらを組み合わせ

プログラム認識させることができず，Robovie-Xを操作できないという結果となってし

まった． 

本研究を通して，Ｃ言語による基本的なプログラムの読み取りと作成の知識，

Bluetoothなどの知識を習得することができた． 

プログラムを作成することができずに，本研究では望んでいた結果を出すことがで

きなかった．よって，しっかりとしたプログラミングの知識を今回以上に身につけな

くてはならないことを実感した． 
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