
歩行競技はロボットの身長の5倍の距離
にある、直径20cm、高さ100cmのポール
の周りを旋回し、ゴール(スタート地点)に
戻ってくるまでの時間を争う競技である。
障害物走は歩行競技の発展版で、赤、青、

オレンジの順に並べられたポールを8の字
に通過していく。赤→青→オレンジ→青
→赤→ゴールの順に進んでいき、ゴール
(スタート地点に)戻ってくるまでの時間を
競う。途中でポールに接触すると減点、ポ
ールを倒すと失格となる。各競技のフィー
ルドの概観を図1(a)(b)に示す。

フィールド上にはポールとゴールだけが
存在する。ポールの直径は前もってわかっ
ているので、この知識と画像から取得した
データを用いれば、図2のようにポールま
での距離、ポールの方向が計算できる。
検出された画像から取得しているデー

タは、ポールの横幅とポールの横方向の中
心である。

a ポールへの接近と旋回

ポールの中心から40cm離れた位置で、
滑らかに旋回できるように接近するために
は、ポールの中心の角度は図3の目標角度
にならなくてはならない。この時の偏差を
0にするように行動を決定すればよい。ま
た、距離が40cm以下なら､目標角度を90
度に固定して、完全に旋回するように設
定している。

b ゴールに向かって進んでゴール

黄色の壁を認識して、その中心角度を
取得する。いま目標は黄色の壁の中心な
ので、その中心角度がそのまま偏差とな
る。この偏差に従って、aの方法と同様に
ゴールに接近していく。

c接近旋回から帰還への状態遷移

壁がある一定以上の角度幅を持ち、か
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図1 (a)歩行競技のフィールド
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図1 (b)障害物走のフィールド
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図2 ポールの方向と距離
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