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Coronボードの中の妖精・コロンちゃ
んです。春になるとむくむくおきてくるの
が「ロボット自作するぞ！魂」。
Coronにも拡張基板がそろってきまし
た！株式会社ピルクスからは、Bluetooth
無線モジュールの「PBT-002」、テクノ
ロジアからはCoronシスターズシリーズ
「ジュンコちゃん」「アイちゃん」「サクラ
ちゃん」「ナナちゃん」。「ジュンコちゃん」
「アイちゃん」はLEGO�MAINDSTORMS
とCoronをつなぐ拡張基板、「サクラちゃ
ん」「ナナちゃん」は待望のシリアルサー
ボとの接続拡張基板です。
シリアルサーボなら、PWMの出力が
16本しかない制限から解放されますね！
みなさんからの「こんなのつくってみ
た」という連絡お待ちしてます。

自律ロボットプログラム＝アルゴリズム

前回、アルゴリズムについて説明しまし
たが、実際のプログラムに書き込んでいき
ましょう。
プログラムのスパゲティー化を避ける方
法を紹介します。Javaで書いても、Ruby
で書いても書き方が悪ければいくらでも読
みづらく、バグがでやすいプログラムに
なってしまいます。C言語はポインタに
よるメモリ直接上書きが可能です。
よく、プログラム＝データ構造＋アルゴ
リズムといわれますが、自律ロボットのプ
ログラミングには、データ構造はほぼ必要
ないので、アルゴリズムをそのままプログ
ラム化すればOKです。
まず、各状態があり、その状態同士を結
びつける状態遷移図を書き表し、それをプ
ログラムの形にする雛形をつくります。状
態が増えたらその部分を足すだけで、拡張
も楽に行えます。状態部分を書き換え、他
のアルゴリズムへの変更も簡単かも（？）

状態遷移図を書いてみる

まず、ロボットの状態を書き出してみま
しょう。前回説明した、「待機」「捜索」「合
体」に加え、「エラー」という状態を追加し
ました。捜索が見つからなかった時や、合
体に失敗してしまった時にエラー状態にな
り、復帰を試みるようにします。

各状態から遷移する先に矢線（→）を書
きます。双方向に遷移してもOKです。
各々の矢線には発生する条件がありま
す。格好よくいうとイベント/アクション
です。それを矢線に書き加えれば、より明
確な状態遷移図になります。
このように状態遷移図を書くと、処理す
るべき状態や、状態が遷移する条件が見
え、抜けもなくなります。
もちろん、論文のページ稼ぎにもなりま
す（笑）。
状態や条件に抜けがあるとロボットが無
限ループに陥ったり、暴走することがあり
ますが、状態遷移図をかけば未然に防ぐこ
とができます。
でも、人工知能プログラムは、状態遷移
を自分で増やしていくことになるんでしょ
うねぇ。
状態遷移図を書くときのポイントは、

状態（ステータス）は常に【○○待ち】か【○○中】

になることです。待機中は【音声入力待
ち】、捜索は【捜索中】、合体は【合体中】に
なるわけです。
前回のおさらいをしながら、状態遷移図
の各状態内部処理について確認しましょ
う。Lは、電磁石をつけているロボットの
「コロンレッガー」、Tはホールセンサをつ
けている「コロントラング」でしたね。
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状態遷移図

void main(void)
{
 int status;

 while(1){
  switch (status){
   case 1: 
    wait();  //　待機中
    break;
   case 2:
    search1(); //　捜索
    break;
   case 3:
    combine(); //　合体
    break;
   case 4:
    error();  //　エラー
    break;
   default:
    break;
  }
 }
}

リスト：プログラムのメインリスト
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