
Ｗ６ｖ３　コマンド一覧 2003/12/7以降 2004/12/23

意味 データタイプ 意味 データタイプ

停止 0 * － 走行中割込み可能

ＰＳＤリミット バイナリ

トリガ　エッジ方向 キャラクタ

タッチセンサ 2 － 1 タッチ状態 バイナリ

1 移動タイプ キャラクタ

1 移動方向 キャラクタ

2 移動距離 バイナリ

PSD ON/OFF 4 * 1 ON/OFFスイッチ キャラクタ ー
1：スイッチON
2：スイッチOFF

5

走行中フラグ
バイナリ

(unsigned char)

０：停止（正常終了） １：走行中(連続)
２：走行中(定距離／時間)
３：走行中(定距離／エンコーダ)

走行カウンタ

走行カウンタ

1 ＰＳＤ　(前)

1 ＰＳＤ　(後)

1 ＰＳＤ　(右)

1 ＰＳＤ　(左)

（１） （ＰＳＤ　(頭)）

右覆帯速度 キャラクタ 10段変速(0 to 9)

左覆帯速度 キャラクタ 10段変速(0 to 9)

右覆帯　回転方向 キャラクタ （F: 前進、B: 後進）

左覆帯　回転方向 キャラクタ （F: 前進、B: 後進）

PSDリミット　：　25 to 110
エッジ方向　：　U: ↑／D: ↓
(running flugは1)

バイナリ
(unsigned char)

バイナリ
(unsigned int)

・移動種類　直進：０、超信地旋回：１
(running flugは2、時間で距離計測)
・移動種類　直進：２、超信地旋回：３、信地旋
回：４
(running flugは3、エンコーダで距離計測)
・移動方向(int)
 直進  ０：前進    １：後進
 超信地旋回 ０：右旋回（時計回り） １：左旋回
（反時計回り）

・移動量(unsigned int)
 直進  mm単位（１～３２７６７）
 緩旋回  mm単位（１～３２７６７）
 超信地旋回 度単位（１～１８０）

4

意味

1 2

移動状態レポート 6

移動
(障害物へ接近）

移動
(距離・方向指定)

3 * *

サブ　→　メイン

Ｎｏ．１サブＣＰＵ向けコマンド

備考
コマンド

記号

-移動パラメータセット 8

送信
バイト数

受信
バイト数

－

5

メイン　→　サブ

－

1

注：メインＣＰＵ経由で発行すると、頭の
ＰＳＤのデータも加えられて、５バイト返
る

ＰＳＤ測定 7 －
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* *

*
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意味 データタイプ 意味 データタイプ
意味

サブ　→　メイン
備考

コマンド
記号

送信
バイト数

受信
バイト数

メイン　→　サブ

A
C

C

W
at

c
h

関節番号 バイナリ

関節データ
バイナリ

(unsigned int)

関節データセット
（１セット／１２関節）

B * 12

上位バイト、下位バイト、上
位バイト、下位バイト・・・

の順に１２関節分のデータ
を送信する

バイナリ
(unsigned int)

全ての関節
（腕関節と体の関節の両方）

2
加速度データ

(Y軸方向)
バイナリ

(unsigned Int)

2
加速度データ

(X軸方向)
バイナリ

(unsigned Int)

ＧＹＲＯの状態送信 D 工事中

動作波形受け取り E * 不定

動作波形　再生 F * * 1 波形データ番号 バイナリ

動作選択コード キャラクタ
　０：加減速パターンあり
　１：等速

目標１ バイナリ 首の目標角度（水平方向、正面が90度）

目標２ バイナリ 首の目標角度（垂直方向、水平が９０度）

目標３ バイナリ 腰の目標角度（正面が９０度）

動作所要時間 バイナリ １単位　1/50秒

ステータスレポート H － 1 ステータス バイナリ 波形データ　再生中　／　待機中

動作選択コード
バイナリ

(unsigned char)
　V：上下方向
　H：水平方向

動作方向
バイナリ

(unsigned char)
　0：つかむ、上げる？
　1：放す、下ろす？

動作量
（相対サーボ出力データ）

バイナリ
(unsigned int)

タッチセンサ
データ送信

J ー 1 マイクロＳＷ状態 バイナリ

Ｂ０：手のひら　小指側
Ｂ１：手のひら　親指側
Ｂ２：（未使用）
Ｂ３：指先

RCサーボの信号
ＯＮ／ＯＦＦ

K * 1 ON/OFF
バイナリ

(unsigned char)
ー

送信データ　１：信号供給
 　　　　　　　　０：信号停止

関節データセット
（１セット／６関節）

L * 6

上位バイト、下位バイト、上
位バイト、下位バイト・・・

の順に１２関節分のデータ
を送信する

バイナリ
(unsigned int)

ニュートラル　＆
propo val セット

電池　電圧レポート M ー 1 電圧 バイナリ レンジ　0-5V　を　0-255で返す

2 Ｘ軸？
バイナリ

(unsigned Int)

2 Ｙ軸？
バイナリ

(unsigned Int)

* * 関節の目標角度データ
バイナリ

(unsigned int)

モーションのポイント数
バイナリ

(unsigned char)

腕の動作 Ｏ 17

加速度センサ
中立データ送信

Ｎ ー

－腕の動作 I 4

首と腰の動作 G 5

* *

A 3
関節データセット

（１関節分）

Ｎｏ．２サブＣＰＵ向けコマンド

加減速ありで、腕の各関節を、目標の
角度まで動かす。

ADXL202の状態送信 C ー

*

* *
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意味 データタイプ 意味 データタイプ
意味

サブ　→　メイン
備考

コマンド
記号

送信
バイト数

受信
バイト数

メイン　→　サブ

A
C

C
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h

バイト

数 意味 データタイプ 意味 データタイプ

低解像度イメージ送信 a 64? 画像データ バイナリ ８×８＝６４ピクセル、明るさ２５６階調

1 モードコード キャラクタ
モード０：Cds利用
モード1：試し撮りで決定

5 露出時間データ キャラクタ
モード２：PCから送る（VBのフォーマッ
ト）

高解像度イメージ送信 c * 1 左右カメラ選択 バイナリ 16384? 画像データ バイナリ
１２８×１２８＝１６３８４ピクセル
明るさ２５６階調

超音波距離センサ
単発データ送信

d － 2 距離データ バイナリ

e －

磁気コンパス送信 f － 1 方位データ バイナリ ８方位

Cds送信 g － 1 明るさデータ バイナリ

h

露出時間送信 i ー 2 露出時間データ バイナリ 人口網膜ＬＳＩへの設定値を返してくる

外気温度　送信 j 2 気温データ バイナリ

1 モードコード キャラクタ 91 距離データ バイナリ

91 方位データ バイナリ

1 腰の方向 バイナリ 1 データ数 バイナリ

1 首の方向(水平) バイナリ 可変 PSD バイナリ

1 首の方向(垂直) バイナリ 可変 Sonic バイナリ

1 スキャン範囲 バイナリ 可変 Cds バイナリ

19 距離データ バイナリ

19 距離データ バイナリ

37 距離データ バイナリ

74 距離データ バイナリ

37 明るさデータ バイナリ

モード切替 ｚ 1
モード番号 キャラクタ ０：ＰＣによる制御

１－９：内臓ＣＰＵによる自律モード

１０度刻みで頭を動かして測距する
ＰＳＤ／ＳＯＮＩＣ
スキャン（180度）

ｌ ー

kスキャン *

意味
コマンド

記号

ＰＣ　→　メイン

露出調整 b *

メインＣＰＵ向けコマンド
メイン　→　ＰＣ

備考

－
１０度刻みで頭を動かして測距する
PSD　→　SONIC　→　Cｄｓ　の順でデー
タが送られてくる

３６０度スキャン m

モード１，２，３

2度刻みで頭を動かして測定する
モード０


