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P.1/8システム概要

GOAL

迷路に置かれたロボットが、
自動でゴールまでたどり着く

・迷路から自動で脱出できるロボット

ロボットには、RaspberryPi Mouse を使用



P.2/8システム概要

距離センサー

FL FR

RL

距離センサーで、
周囲の壁の有無を検出

アルゴリズム

ロボットの左側を
壁に沿わせながら移動

行動パターン
(1)左側に壁が無い 

左に90度回転
(2)左側に壁があり、正面に壁がある

右に90度回転
(3)その他

前進

(1)

(2)

(3)



P.3/8要求図

<<requirement>>

迷路脱出

text=迷路のゴールまで
たどり着ける

<<requirement>>

壁認識

text=迷路の壁を認識
できる

<<deriveReqt>>

<<requirement>>

移動
text=壁の配置によっ

て、複数パターンの移
動ができる

<<deriveReqt>>

<<requirement>>

脱出アルゴリズム
text=迷路の壁に、左
手を付けるように移動
できる

<<deriveReqt>>

<<requirement>>

前進

text=前進できる

<<requirement>>

回転
text=左右に90度回転

し、角を曲がることが
できる



P.4/8内部ブロック図

：移動制御：行動決定
：～速度

：速度

：距離データ
：～距離データ



P.5/8システム全体図

自作 再利用



P.6/8作成コンポーネント詳細

・EscapeMageController

距離センサーのデータから、前方と左方の壁の有無を判定

壁の有無によって、行動パターンを決定し、速度指令を出力



P.7/8デモ動画



P.8/8評価

達成事項

・距離センサーによる壁の認識

・壁の有無による行動パターンの決定、指示

未達成事項

・正確な90度回転

・迷路の壁と平行な移動
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