（1） 実験の目的
第1週

ロボットと感情行動に関する考察、MINDSTORMSの構成の理解、専用言語によるプログラミングの習得、入出力機構を有するロボット動作の理解が目的である。
第２週　MINDSTORMSを用いた問題解決への試み[計画立案、実装、結果のフィードバック]が目的である。
（2） 実験の測定原理と実験装置

ROBOLAB(TM)ver.2.5.4

MINDSTORMS
（3） 課題
以下、各課題について

1 課題設定
2 解決のための行動指針
3 機械語への翻訳
1 課題設定

　　　：

のように記述する。

③についてはプリントアウトできていないプログラムもあるが、実験中にプリントアウトした最終的なプログラムを図として記す。プリントアウトしていないものや中途のプログラムについては略図を記す。

課題1-1

1 課題設定

3秒間前進した後３秒間回転する。

2 解決のための行動指針

・3秒間前進すした後3秒間回転する。

③ 機械語への翻訳
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課題1-2

① 課題設定

壁にぶつかる程度まで前進した後９０度回転してまた直進し壁の直前で止まる。

2 解決のための行動指針

・壁直前の仮のゴール地点を決め、そこから3秒間前進させて仮りの曲がり角を決める。
・仮の曲がり角から２秒間前進させてスタート地点を決める。

· 回転の回数と秒数から９０度回転するのにかかる時間を計算する。
· 決定したスタート地点から2秒間前進し、計算した時間だけ回転させ、3秒間前進させる。
3 機械語への翻訳
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① 課題設定

スタート時に直進せずに、毎回違った方向へ発進するので直進させる。

② 解決のための行動指針

· 実機のRunボタンを押す際に指が完全に離れる前に実機が発進し、指が実機の進行を妨げているのでプログラムのはじめに1秒間待つ命令を入力する。
· 実機の急発進により実機前部が一瞬空中に浮き、直進を妨げているので実機前部を重くする。

③ 機械語への翻訳
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課題2-1
① 課題設定

自陣から敵陣に向かってスタートし、センターサークル付近まで前進し、センターサークル付近で回転し、自陣に戻ってくる。

② 解決のための行動指針

・自陣ゴール付近およびセンターサークル付近の陣の明るさをライトセンサで計測する。

・自陣からスタートし、ライトセンサがセンターサークル付近で計測した数値になるまで前進。

・１８０度回転した後、ライトセンサが自陣ゴール付近で計測した数値になるまで前進。

③ 機械語への翻訳
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課題2-2
① 課題設定

ボールが見えている場合はボールを追い、見えていない場合はボールを探索する。

② 解決のための行動指針

・ボールが見えている場合は直進
・見えていない場合は回転

③ 機械語への翻訳
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① 課題設定

ボールを発見し接触した直後ボール見失ってしまうので、すぐにボールを見失わないようにする。
② 解決のための行動指針

・アームをつけてボールが横に転がらないようにする。

・ボールをはじいた後、直進すれば再度触れられる位置にボールがあるがライトセンサはボールが見えていないと判断し回転を始めたので、発見後数秒間は直進させる。

③ 機械語への翻訳
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課題３
MINDSTORMSを用いてロボサッカーを行う。指定のコートにおいて赤外線を発行するボールを敵陣のゴールに入れることが最終目的である。第１週の課題をレポートの最後に添付する。
① 課題設定

・開始直後はボールを取りに行く

・オウンゴールはしないようにする

・ボールを見つければドリブル

・ボールが見つからなければ探索

② 解決のための行動指針

・開始直後はボールに向かって前進

・自分のゴール付近であれば回転して進む

・ボールを発見すれば直進

・ボールを見つけなければ回転して直進

③ 機械語への翻訳
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① 課題設定

・行動パターンが少ないので分岐を増やす。
・探索時、パワーが弱く回転しない。
② 解決のための行動指針

・陣地によって行動パターンを変える。
・探索時の回転のパワーをあげる

③ 機械語への翻訳
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① 課題設定

・壁に当たって止まることがないようにする。

・プログラムが煩雑であるので簡略化する。

② 解決のための行動指針

・探索のときに後退の命令を入れる。

・陣地によって、暗（自陣ゴール付近）・中・明（敵陣ゴール付近）に分けて行動パターンを作る。

・ボールが見えていないときの動作はどれも似ているので陣地によらず探索を行う。

・陣地の判別とボールの有無の順を逆にする。
③ 機械語への翻訳
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課題3に関しては実験者の勘違いにより、「待つ」のコマンドの挿入位置を間違えていたため、思い通りの動きにならず十分なフィードバックができなかった。最終的にプログラムを修正したものの時間が少なくプログラムどおりの動作をしているか十分に観察できなかった。
課題4-1

ロボサッカーでの問題点としては
・ロボット同士の押し合いになった際に膠着状態になること。

・ボールを持った際に壁に垂直に当たると止まってしまうこと。

があげられる。

以上の問題を解決するため、タッチセンサを用いて速やかに接触を避けるようにプログラムを組む方法が考えられる。

以下にフローチャートを記す。
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課題4-2
味方のロボの位置と自機正面方向の角度を測れるセンサをとりつける。
以下にパスを送る際のプログラムのフローチャートを記す。

・ボールを持ったロボ
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・ボールを持っていないロボ
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課題4-3

どの方向で壁に接触しても左回りに壁沿いに走行するようなプログラムを考える。

行動指針

・センサは右前と左前につける

・右前のセンサを少し前に出すことで垂直に壁に当たって停止することを避ける。

・ロボの右前が接触した際は壁を伝って走行。

・ロボの左前が接触した際には方向を変える。

フローチャート
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課題4-4

NO.2のロベルトカルロスを考える。
行動指針
・ボールを持てばすぐにシュートを打つ。

・シュートを打てる位置にポジションをとる。

・陣を判別するライトセンサをつける
・ボールを判別するライトセンサをつける
・ボールを持っているか判別するタッチセンサをつける
フローチャート


[image: image14]
3秒間前進





3秒間回転





2秒間前進





0.35秒間回転





3秒間前進





ボールが





見えている





見えていない





前進





回転





繰り返し





繰り返し





回転





0.4秒間前進





見えていない





見えている





ボールが





前進





繰り返し





回転





見えていない





見えている





ボールが





自分のゴール付近なら回転して進む





真ん中付近まで前進





相手ゴール付近なら止まる





前進





前進





相手ゴール付近なら止まる





見えている





回転





真ん中付近まで前進





自分のゴール付近なら回転して進む





前進





陣が





見えていない





ボールが





自陣ゴール付近





自陣ゴール


付近でない





旋回





↑





↓





↑~↓　の繰り返し





↑~↓　の繰り返し





↓





↑





旋回





自陣ゴール


付近でない





自陣ゴール付近





陣が





ボールが





前進





相手ゴール付近なら止まる





見えている





回転





真ん中付近まで前進





後退





前進





見えていない





接触





しない





回避





する





接触





しない





する





回避





↓





↑





前進





右前が接触





左前が接触





少し後退





９０度左回転





少し前進





９０度右回転





少し後退





少し左回転





角度が０度になるまで旋回





少し前進





停止





ボールを味方方向に転がす





角度が0度になるまでその場で回転





陣が





自陣





敵陣





敵陣に入るまで旋回、前進





ボールを





見つけない





見つける





ボール探索





前進





タッチセンサがonになる





少し前進して停止





繰り返し








[image: image1]