


CPUに接続しているコネクタを取り外してください。

その際、どのコネクタがわかるよう印をつけておくことをお勧めします。

01 外装パネル（背面）の取り外し

M2-4

02 配線の取り外し

X p.15

新しく使用するサーボモータの原点設定を行ってください。

「Robovie-X Lite組み立てマニュアル」p.15　を参照してください。

03 サーボモータの原点設定

USB

ＣＮ５

※電源側（右）からS1～

CN6 :  コントローラ

CN7 :  IXBUS（拡張基板取り付け）
CN11 :  スピーカ

ロータリースイッチ

電源コネクタ

ＣＮ2

S1 : 左目LED

S2 : 

S3 : 

S4 : 

S5 : 左肩ロール軸

S6 : 左肩ピッチ軸

ＣＮ4

S3 : 頭ヨー軸

サーボモータ：内側が灰色のケーブルです。

VS-LED1：内側が青色、または灰色のケーブルです。

コントローラ、IXBUS：コネクタの△を図中の△合わせてください。

　　　　　　　　　　　通常、△印は１番ピンと合わせます。

ス ピ ー カ：極性はありません。どちらのケーブルでも問題ありません。

VS-RC003D

CPU（VR-RC003HV）接続図

コンデンサ

S4 : 左大腿ピッチ軸

S5 : 

S6 :

S1 : 左足首ロール軸

S2 : 左足首ピッチ軸

S3 : 左　膝ピッチ軸

ＣＮ1

S1 : 右目LED

S2 : 

S3 : 

S4 : 

S5 : 右肩ロール軸

S6 : 右肩ピッチ軸

ＣＮ3

S1 : 右足首ロール軸

S2 : 右足首ピッチ軸

S4 : 右大腿ピッチ軸

S5 : 

S6 :

S3 : 右　膝ピッチ軸

CN1～5：サーボモータ、VS-LED１

誤って配線した場合、CPU又はサーボモータ等が
壊れる可能性があります。ご注意ください。

＜ケーブルの方向＞

2







M2-3

M2-5
M2-3

反転

右上腕部の取り外し204右上腕部の取り外し103

ス

ｘ1

VS-XサーボホルダA
（a 2202- a 2201）

(a 2201)

(a 2202)

サーボモータVS-S092J

ｘ1

ケーブル長 40ｃｍ

右上腕部の取り付け05

M2-5

反転
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M2-3

M2-5
M2-3

反転

左上腕部の取り外し204左上腕部の取り外し103

ス

ｘ1

VS-XサーボホルダA
（a 2202- a 2201）

(a 2201)

(a 2202)

サーボモータVS-S092J

ｘ1

ケーブル長 40ｃｍ

左上腕部の取り付け05

M2-5

反転
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04

フリクションゴムブッシュ

M3-5

M2-4

M3-8

外さないでください。

フリクションゴム ブッシュ

M3-5

M2-4

M3-8

外さないでください。

01　足首ロール軸の取り外し

右脚

左脚

サーボホーンも取り外します。
後で同じように取り付けますので
サーボホーンの位置を覚えておいてください。
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＜真上＞

M2-5 M2-5

反転

＜前＞ ＜後＞

足裏の取り外し203

足裏の取り外し102

M2-3

M2-5 M2-5

反転

＜前＞ ＜後＞

M2-3

右脚

右脚

左脚

左脚
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M2-3 ＜真上＞ M2-3

M2-5 M2-5

反転

＜前＞ ＜後＞

M2-5 M2-5

反転

＜前＞ ＜後＞

04　足裏の作成1

01

05　足裏の作成2

02

右脚

右脚

左脚

左脚

ｘ2

標準足裏セットA
(a 2501)

16









M2-5

M2-3
M2-3

02 脚部の取り外し2

01 脚部の取り外し1�

＜前＞ ＜後＞

サーボホーン

＜右脚＞＜左脚＞

M2-5

直交パーツ作成03

M2-5

：ネジ止め箇所

組み合わせ方向に注意

右脚用 左脚用

ｘ4

VS-XブラケットA
（a 2101）
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胴体内部のスポンジも取り外します。













必要なパーツを準備してください。

ネジA
M2-3低頭ナベ

ｘ2*
M2-3

結束バンド
結束バンド用
ワッシャ

ｘ4 ｘ4

配線

*：製品には同梱されておりませんが、
 　取り外したネジ（p.20　「01　脚部の取り外し1」等）を使用してください。
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外装パネル（背面）の取り付け

ケーブルを挟み込まない様に気をつけてください。

M2-4

背面に余分なケーブルをまとめ
外装を取り付けてください。この時

＜配線の参考例＞
配線の格納は外装とアルミ部品の間に
はさまらないように、体の中心に寄せて
まとめます。

また、ケーブルを短くしすぎますと、
ロボットの動きの妨げになるだけでなく、
サーボモータの損傷、ケーブルの断線・
ショートの原因になります。

＜配線の参考例＞
ジャイロセンサ※搭載時
ジャイロセンサ搭載時の配線も
同じように体の中心に寄せてまとめます。

（※オプション）
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配線チェック（肩）

①

①

腕を前方に90度

②

②

腕を後方に90度

腕をこのような状態にしてケーブルが
腕の動きを妨げないか確認してください。
左右の腕に対して、確認してください。
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足裏テープの取り付け

必要なパーツを準備してください。

ｘ1

足裏テープ

足裏テープの取り付け01

足裏テープを貼ることにより、地面との適度な摩擦が発生し、ロボットが安定して動きます。

気泡やしわがはいらないようにテープを貼り、
はさみで足の形にそって切り取ってください。
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オプション部品取り付け

バッテリーの取り付け
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確認：ロボット本体の電源スイッチがOFF（外側）になっているか確認してください。

ユリヤねじをゆるめて、胴体部にバッテリーをいれてください。
電源ケーブルがバッテリ挿入口側、ロボットの前面側にくるようにいれます。
中の配線が乱れている場合、バッテリーが入りきらない場合があります。
無理に押し込めず、配線を整えてから、中に入れてください。
ロボットが動作する間、バッテリーが外に出ないようにしっかりとユリヤねじを
閉めてください。ただし閉めすぎには注意してください。

バッテリーをはずすときはコネクタの上のツメを押しながらコネクタを引き抜い
てください。ケーブルは引っ張らないようにしてください。

異臭、過度の発熱が生じた場合、直ちにスイッチをOFFにし、
バッテリーを取り外してください。




