
アーム制御　ーロボットの『腕』ー

(1)リアルタイム処理 （2）広域認識と詳細認識 （3）パターン認識による角度の測定

画像認識はロボットの目となるとても重要な部分です。これにより、現在地や周りの状況の把握を行います。

・ロボットが目標点に向かうための計算
・ボールを飛ばす為の角度・速度計算
・ロボット、ボールの速度や角度、座標などのデータの保存

シミュレーションで行わせていること

PI制御
目標点に決められた速度できちんと止まる為の計算手法

大きな画像全体の中から効率よくロボット
の位置を特定する為に、処理の早い色認
識を用いました。
これにより、ロボットの大体の位置を把握
し、それをもとにより詳細な処理を行いま
した。
また、過去のロボットの位置と比較するこ
とによってもロボットの位置を推定してい
ます。

常に動いているロボットの位置を把握し
続けるには、リアルタイムで画像処理を
行う必要があります。この時重要になっ
てくるのは、時間との勝負です。刻 と々変
わるロボットの状態を追うには、いかに
処理を減らす事ができるかにかかってい
ます。このために画像全体を見るのでは
なくロボットのある一部分に絞って画像
処理を行いました。

用意したロボットの画像をカメラからの画
像と比較することによってロボットの位置
を正確に測定し、どの方向を向いているか
を推定しました。

ロボットの司令塔　ーソフト班ーロボットの司令塔　ーソフト班ー
　６月の展示会では
実際にロボットアー
ムを制御することに
慣れるため、既存の
アームを利用して制
御に必要なプログラ
ム部分の作成を行い
ました。

制御情報

コマンドとして指定

サーボモーター・xy座標
・移動時間

描画ツールとしてアームにペン等を持たせて描かせることでより多彩な描画が可
能になるためです。

シミュレータ

画像認識　ーロボットの『目』ー

アームの長さや
サーボモーター
の最大変化量
等を測定

モーターの持ちう
る値

実際の角度

モーター制
御値

xy座標

アームの描画可能範囲をxy
座標に設定

描く位置を座標指定で設
定できる

対応付け 変換

PC上でソフトを使用
し絵を描く

描いている絵から細
かく座標点を取得

描画ソフト

ファイルに保存

制御プログラム

このソフトで描いた
絵をアームが描く

読み込み

座標点指定

出力

ーロボットの『頭脳』ー


