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30 ページ 

／図 3.18 

 

 



41 ページ 

/図 3.29 

 

 



41 ページ 

／図 3.30 

 

 

42 ページ 

／図 3.31 

 

 

101 ページ 

／図 4.46 

キャプション 

「シーケンス図とステートマシン図の関係」 

キャプション 

「クラス図とステートマシン図の関係」 
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／図 5.8 
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122 ページ 

／図 5.9 

  

127 ページ 

／19 行目 

x, y の座標データを一組として x, y, z の座標データを一組として 



128 ページ 

／図 6.8 

  

133 ページ 

／図 6.15 

  

TrajectoryPlanning

onActivated

TrajectoryPlanningクラスの初期化

onExecute

目標位置の取得

TargetPositionData

グリッドマップの取得
MapData

[目標位置に到達した]

[else]
[deactivate_ component受信]

TrajectoryPlanning::setTargetPosition

TargetPositionData

[目標位置取得成功]

[else]

TrajectoryPlanning::setGridMap

MapData

ロボット の位置を取得

RobotPositionData

[else]

TrajectoryPlanning::setRobotPosition

RobotPositionData

直近の軌道を移動機能へ送信

TrajectoryPlanning::getTrajectory

ロボット の移動を停止

onDeactivated

TrajectoryPlanningクラスの終了処理
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／図 A.5 
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／図 A.8 

  

 


