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ロボットは 

吸引しながら佐渡エリアをライントレース走行しピンポン玉を集める。 

次に日本海エリアに侵入し基本走行(直進と 90 度ターン)でピンポン玉を回収する。 

その後「港エリア」に移動し、ピンポン玉を砂金台にのせる。 

 

搬送台車 

 ・走行用モータ 2 個～ 

 ・ライントレース用センサ(4bit～) 

 ・車軸合わせ用センサ(1bit) 

 ・砂金台検出センサ(1bit) 

ピンポン玉吸引装置(試作中) 

 ・ハンディ掃除機のもの流用 

砂金台移動用機構 

・(設計中、一緒に考えてください) 

 

 

佐渡エリア走行手順 

1 スタートからＡへ移動 

2 地点 A からＢに移動 

3 地点ＢからＣに移動 

4 地点ＣからＤに移動 

5  地点ＤからＥに移動 
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日本海エリア走行手順 

6 佐渡エリアを降りて日本海エリアへ(注意 段差 12mm あり) 

7 そのまま前進(約 1200mm) 

8 右 90 度ターン 

9 バックしてお尻合わせする。 

10 前進(約 1000ｍｍ) 

11 右 90 度ターン 

12 前進(約 2000mm) 

13 左 90 度ターン 

14 バックしてお尻合わせする。 

15 砂金置場付近まで前進(ゲートセンサ反応するまで) 

16 ロボット停止 

17 ピンポン玉を砂金台へ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


