
走行システムを５つのパッケージに分類した
下記にその詳細を示す

走行体 ログの出力や全体の管理を行う
管理部 各制御、監視部への命令を行う
監視部 センサの値を読み取り計算、判定を行う ルックアップゲート攻略に必要なクラスを下記に示す
制御部 出力値の計算、出力命令を行う なお、スタート時に必要なクラスも省略せずそのまま記載した

モジュール 各デバイスの値を取得、出力する

２－１．パッケージ構成

２－２．クラス構成
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２．構造

走行体 管理部

監視部 制御部

モジュール

モジュール

制御部

止める()

出力値を設定する()

値を取得する()

角度センサを初期化する()

出力ポート

モータ 

監視部

管理部

走行体

走行() : void

走行体

ラインの閾値を算出する_傾き時() : void

ラインの閾値を算出する_通常時() : void

現在地点とライン判定の閾値との偏差を取得する() : int8_t

ライン上かどうか調べる() : bool

ライン判定の閾値
白判定の閾値

黒判定の閾値

ライン監視部

値を取得する()

入力ポート

カラーセンサ

1

1

到達したか調べる() : bool

モード移行() : bool

走行した距離を取得する() : bool

走行する向きを計算する() : int

非倒立走行する() : void

倒立走行する() : void

総合管理部

フェール状態を検出する() : void

各デバイスや倒立振子制御を初期化する() : void

走行する() : int

初期化の有無

旋回速度
前進速度

倒立走行部

1

1

1

1

オフセットを設定する()

オフセットを取得する()

値を取得する()

入力ポート
オフセット

ジャイロセンサ

1

1

右車輪

1 1

左車輪

1

1

バッテリーの電圧を取得する()

本体

1

1

モーターの出力値を計算する() : void

ライブラリを初期化する() : void

倒立振子制御ライブラリ

1

1

ラインの閾値を設定する_傾き時() : void

ラインの閾値を設定する_通常時() : void

白色の閾値をキャリブレーションする() : bool

黒色の閾値をキャリブレーションする() : bool

ジャイロセンサをキャリブレーションする() : bool

キャリブレーション

制御量を算出する() : int8_t

PID制御部

スタートボタンが押されているか調べる() : bool

スタータ

値を調べる()

タッチセンサ

1

1

1

1
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1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

走行する() : void

旋回速度
前進速度

非倒立走行部

1

1

走行距離を算出する() : int

距離を調べる() : bool

回転量

車輪監視部

1

1

左車輪

1

1

現在角と目標角との差異を計算() : float

尻尾を動かす() : bool

尻尾制御部

1

左車輪

1

1

尻尾

1

1

右車輪

1

1

右車輪

1

1


