
攻略状態移行の詳細を示す 攻略終了の詳細を示す
ルックアップゲート攻略時は全域にてライントレースせず、前進指示にて走行する

走行距離検知の詳細を示す
モータ回転角はスタート時に初期化しておき
各区間毎に設定した走行距離にて到達、未達を判断する

３－１．ルックアップゲート　攻略状態移行シーケンス ３－２．ルックアップゲート　攻略終了シーケンス

３－３．距離検知シーケンス

Sanwa
ＳＮＢ開発部（仮）

３．振る舞い

 : 走行体  : 総合管理部  : 倒立走行部  : 尻尾制御部 尻尾モータ : モータ : 非倒立走行部 右モータ : モータ 左モータ : モータ

loop  [尻尾が指定角度に移動するまで]

[移行段階二段階目]

[移行段階一段階目]alt

loop  [尻尾が指定角度に移動するまで]

[差異が無い場合]

[差異がある場合]alt

[差異が無い場合]

[差異がある場合]
alt

出力値を設定(PWM値)

出力値を設定(PWM値)

補足(※)

止める()

止める()

完了通知

完了通知

出力値を設定(PWM値)

現在角と目標角との差異を計算() : float

現在角を取得() : int

尻尾を動かす(角度) : bool

出力値を設定(PWM値)

出力値を設定(PWM値)

走行() : void

走行パラメータを設定(前進値,旋回値) : void

設定した前進値、旋回値と
左右モータ回転角、ジャイロセンサ値、バッテリ電圧を取得、
倒立振子制御ライブラリを使用し左右モータの出力値(PWM値)を
算出しているが、冗長となる為省略した

完了通知

出力値を設定(PWM値)

現在角と目標角との差異を計算() : float

現在角を取得() : int

尻尾を動かす(角度) : bool

走行() : void

走行パラメータを設定(前進値,旋回値) : void

モード移行() : bool

前進値、旋回値とも0に設定
その場でバランスを取る

旋回値は0で設定

出力値を弱く設定する事で
尻尾の動く速度を制御

 : 走行体  : 総合管理部  : 非倒立走行部  : 尻尾制御部 右モータ : モータ 左モータ : モータ 尻尾モータ : モータ

モード移行() : bool

走行パラメータを設定(前進値,旋回値) : void

走行() : void

尻尾を動かす(角度) : bool

現在角を取得() : int

出力値を設定(PWM値)

出力値を設定(PWM値)

現在角と目標角との差異を計算() : float

出力値を設定(PWM値)

止める()
[差異が無い場合]

[差異がある場合]alt

完了通知

loop  [尻尾が指定角度に移動するまで]

完了通知

前進値にマイナスの値をいれ後退

 : 走行体  : 総合管理部  : 車輪監視部 右モータ : モータ 左モータ : モータ

到達したか調べる(距離) : bool

調べる(距離) : bool

回転角度を取得する() : int

回転角度を取得する() : int

走行距離を算出する(右モータ回転角,左モータ回転角) : int
到達or未達

到達or未達


