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a-Xplorer専用 反射センサーBLACK

C-style

普
段
の
活
動
光
景

被災者の黒と緑を区別す
るとき、明るさによって
センサーが読み取る数値
が変わらないように、明
かりをつけながら走行す
る。

タイヤにスポンジを巻きつ
け、摩擦力を増やしたり、タ
イヤを大きくして坂やバンプ
を上りやすくした。

後輪をオムニホイルにする
ことで、バンプも通常の速
さで乗り越えられるように
なった。

前方のホワイトラインセンサーはラ
イントレース用に床と被災者を識別
するために、 
後方のREDセンサーは緑と黒の被災
者を区別するために使う。 
緑は黒より値が高くなる。

ライントレース

017～ 
前二つのセン
サーを使ってラ
イントレース

003 

ホワイトライン
センサーがアル
ミホイルを読み
取ったとき、レ
スキューのプロ
グラムに移行。

004～015 

障害物をセン
サーで検知した
ら後ろに下が
り、避ける

レスキュー

069～ 

blackセンサーが壁を検知したら方
向転換

72～092 

A＝0 つまり曲がる回数が奇数回の
時は左に、 
それ以外の時は右に曲がるようにし
て同じ場所を探索しないようにし
た。こうすることで、誤発見も防げ
る。 
また、後退を2秒するのは機体を壁
と平行にして、少し斜めになってい
ても安定して直進ができるため。
(一番下に詳しい解説)

094～138 

CN5が20を下回る、つまり被災
者を検知したときは後ろにある
CN1のセンサーにも検知させる
ため少し前に進ませる。 
もしCN1のセンサーが9を 

下回る、つまり黒だった場合は赤
ランプを 
上回る、つまり緑だった場合はは
緑ランプを 

点滅させて被災者の識別をする。 
同様に、CN6でも同じことをす
る。CN5と6をどちらも使うこと
で検知の幅が広くなり、より多く
の被災者を発見、正確に識別でき
るようになった。 
また、検知し終わった後の誤発見
を防ぐために少し前進させるよう
にした。

a-Xplorer（アルファ・エクスプローラ)

TTモーター ギヤ比120:1

タミヤ製スポーツタイヤセット

プラスチックオムニホイール
ホワイトラインセンサー（可視光LEDタイプ）

a-Xplorer専用 反射センサーRED
スポンジゴム

前の反射センサーで障害物
や、レスキューエリア内の
壁を検知する。

後ろにL字金具をつけるこ
とで、後ろに壁がある
時、ロボットが壁に垂直
になるようにした。

レスキュー 
方向転換の仕組み

1 センサーで壁を検知する。 

2 後ろに下がる。 (3でロボットが曲がる時、壁にぶつか
らないようにするため) 

3 今まで曲がった回数が、奇数だと左、偶数だと右に曲
がって、そのあと少し前進する。(上図は偶数の時) 

4 壁を背に向けるよう曲がって、そのあと後退し、ロボッ
トを壁に垂直にする。(これにより、安定して直進するこ
とができる)

CN140～ 

上記ののどれにも当てはまらない
場合は前進をする。

1

2 3

4

オムニホイールの高さを
いつでも調整できるよ
うにした。
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