
130 ROBOCON Magazine 2006.2

roboBASICと roboScriptを
組み合わせて使おう

ROBONOVA-Ⅰには、中上級者向けのプ
ログラミングツール「roboBASIC」、初心者
向けのモーションエディタ「roboScript」、リ
モコンソフト「roboRemocon」という3種類
のソフトウェアが付属する。roboBASICで
は、BASIC言語ライクなスクリプト言語を利
用して、本格的なプログラミングが可能で、
ジャイロ制御用の命令なども用意されてい
る。しかし、機能が豊富な反面、プログラ
ミングに関する知識のない人には、ややハー
ドルが高い。それに対して、roboScript は、
画面下部のスライダーを動かしてサーボ
モーターを制御し、ボタンをクリックするだ
けでモーション作成を行えることが特徴だ。
また、roboBASICのスクリプト言語を利用し
たプログラムファイル（拡張子は .bas）は、
roboRemoconのボタンに割り当てることは
できないが、roboScript で作成したスクリプ
トファイル（拡張子は .rsf）は、roboRemocon
のボタンに割り当てが可能である。
ただし、roboBASIC では、サーボモー

ターを手で動かして、その角度を取り込む、
モーションキャプチャー機能（Catch&Play
機能）が用意されているが、roboScript では
モーションキャプチャー機能は用意されて
いない。モーションを作るときには、やは
りモーションキャプチャー機能があると便
利だ。そこでお勧めしたいのが、roboBASIC
と roboScriptを組み合わせて利用する方法
だ。roboBASICのモーションキャプチャー
機能を利用して、モーションのベースを作
り、roboScript 形式のスクリプトファイルと

して保存する。roboScript でそのファイル
を読み込み、微調整をしてスクリプトファイ
ルとして保存すれば、roboRemoconでも利
用できる。これなら、BASIC言語によるプロ
グラミングが不要で、しかもモーションキャ
プチャー機能を利用できるので、初心者に
はこの方法が便利だろう。

roboBASICで
ポーズをキャプチャーする

具体的な手順は、次の通りだ。まず、
ROBONOVA-Ⅰとパソコンをケーブルで接
続してroboBASICを起動後、Ctrl ＋ F7キー
を押して、ヒューマノイドモーターコント
ロール画面を呼び出す（画面1）。次に、手
で動かしたいサーボモーターのチェックボッ
クスのチェックを外す（画面 2）。チェックを
外したサーボモーターはフリーになるので、
手で動かしてポーズを決める（写真1）。キャ
プチャーしたい部分のキャプチャーボタン

をクリックすると、サーボーモーターの角度
情報が取り込まれる（画面3）。このとき、サー
ボモーターの角度を示す数字が変わってい
ることを確認する。次に、先ほどチェックを
外したサーボモーターのチェックボックスに
再びチェックを付ける。ヒューマノイドモー
ターコントロール画面のグループ指定を
「G24」にして、「挿入」ボタンをクリックす
れば、サーボモーターの角度情報がMOVE
命令のパラメータとして取り込まれる（画面
4）。
あとは、今の手順を繰り返して、モー

ションを作成していけばよい。なお、以前
の roboBASICには、キャプチャーボタンが
正常に動作しないという不具合があったが、
2006年 1月26日に公開された roboBASIC
バージョン 2.5.30 ではこの不具合が修正
されているので、配布サイト（http://www.
robobasic.com/）から、最新版をダウンロー
ドしておくこと。
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画面1　roboBASICを起動し、Ctrl ＋ F7キーを押
して、ヒューマノイドモーターコントロール画面を呼
び出す。

赤外線リモコンで遠隔操作も楽々
高性能二足歩行ロボットキット

ハイテックマルチプレックスジャパンから登場した

「ROBONOVA-Ⅰ」は、低価格で高性能な二足歩行ロボッ

トキットだ。ROBONOVA-Ⅰについては、本誌No.43で

組み立て手順などを詳しく紹介しているが、今回はその

続編として、モーション作成のコツとオプションとして発

売された IRリモコンキットの利用方法を解説したい。
ROBONOVA-Ⅰ実践編

画面 2　フリーにしたいサーボモーターのチェックを
外す。この例では、左腕の 3つのサーボモーター（6
番、7番、8 番）をフリーにしている。

写真1　フリーになったサーボモーターを手で動か
し、ロボットのポーズを決める。

画面 3　「左腕」キャプチャーボタンをクリックする
と、サーボモーターの角度情報が取り込まれる。

画面 4　再びサーボモーターのチェックボックスに
チェックを付けて、「挿入」ボタンをクリックすると、
現在のサーボモーターの角度情報が MOVE命令の
パラメータとして取り込まれる。なお、roboScript で
利用する場合は、「G24」を選択するほうがいい。
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