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注) 今日はUSDMの話はしません． 



本日の主張点 



自己紹介 

八木 将計(やぎ まさかず) 
(株)日立製作所 横浜研究所 
 組込みソフトウェア研究部 研究員 



？ 
ロボコン？ 課題は何？ でどうした？ 



？ 
ロボコン？ 課題は何？ でどうした？ 

(1)ETロボコンとは？ 



出典：ETロボコン2012ホームページ 
(http://www.etrobo.jp/2012/) 



組込みシステム開発分野および同
教育分野における若年層および初
級エンジニアへの分析・設計モデ
リングの教育機会を提供すること 

出典：ETロボコン2012ホームページ 
(http://www.etrobo.jp/2012/) 



どういうモノ？ 



ロボットの 
 (1)走行競技 
 (2)モデル設計 
を競う 





走行体(ロボット) 
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■NAME： 
 

■CPU： 

■OS： 

■MOTOR： 
 

■SENSOR： 
 

■ETC： 

LEGO  
Mindstorms NXT® 

ARM7® 48MHz 

TOPPERS/OSEK 

左右車輪モータ， 
尻尾モータ 

赤外線，ジャイロ， 
超音波，タッチ 

Bluetooth®，USB 
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本体，Bluetooth®，USB 
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車輪駆動モータ 
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赤外線センサー 



M
IN

D
S

T
O

R
M

S
  

N
X

T
 

ジャイロセンサー 
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超音波センサー 



競技フィールド 
出典：ETロボコン2011ホームページ 
(http://www.etrobo.jp/2011/) 



競技フィールド 
出典：ETロボコン2011ホームページ 
(http://www.etrobo.jp/2011/) 



競技フィールド 
出典：ETロボコン2011ホームページ 
(http://www.etrobo.jp/2011/) 

リザルトタイム 
 ＝走行タイム－ボーナスタイム 





モデル図 
A3用紙×5枚 



出典：ETロボコン2011ホームページ 
(http://www.etrobo.jp/2011/) 









というモノです 



というモノです 



？ 
ロボコン？ 課題は何？ でどうした？ 



？ 
ロボコン？ 課題は何？ でどうした？ 

(2)課題は何か？ 



日立グループ内の 
他のチームに 

聞いてみたところ 





我々も初参戦だったので 

理由がわから
なかった… 



このまま 
      だと… 





で分析 



ご存知ですよね？ 



P1 
D1とD2
からD3を

作る 

D1 

D2 

D3 
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競技規約 
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ハード 
仕様 
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実装 
する 
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検証結果から良い 
走行を再検討する 
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検証結果 

P1 

走行戦略を 
作成する 

D3* 

走行戦略 

更新 

D4* 

モデル 

P2 
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する 
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走行戦略 

D6* 

検証結果 

P6 

モデル図を 
作成する 

D7 

モデル図 

更新 

更新 

一般的なロボコン開発 
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大きな 
「手戻り」 
が問題!! 



？ 
ロボコン？ 課題は何？ でどうした？ 



？ 
ロボコン？ 課題は何？ でどうした？ 

(3)でどうした？？ 



PFDで 
開発プロセスを
再考することで
問題を解決 



どういうことか？ 



まず基本に帰ってみましょう 





成果物 
って何でしょう？ 



ソースコード 



走行成績 
(高速・安定性) 

→「走行戦略」 



P1 

走行戦略を 
作成する 
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そこで!! 
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「手戻り」 
を局所化!! 

(短TAT開発!!) 



比較してみましょう 



従来 

短TAT 
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どうやって 
実現するのか？ 



(1)ロボットの挙動パーツを準備 

ライン 
トレース 
走行 

ブラインド 
走行 

(ライントレースオフ) 

倒立静止 



(2)挙動パーツを組合せて 
                  「走行戦略」を作成 

ライントレース→静止→ブラインド 

※PCで 



(3)Bluetooth通信で送信された 
  走行戦略のとおりロボットが走行 

リョウカイ 

走行戦略 

Bluetooth 



…という 
分散アーキテクチャ 

を採用 



ちなみに通常は… 
本体，Bluetooth®，USB

USBでフラッシュを書換える 





結果… 



(基本的に) 

NO深夜残業 
NO休日出勤 



要件定義 
1.2人月 

モデル設計 
5.1人月 

詳細設計・実装 
5.3人月 

走行戦略 
チューニング 

1.8人月 
モデル図作成 

1.6人月 



「成果物」
を中心に開発プロセス 
を再考することで 
短TAT開発を実現!! 



？ 
ロボコン？ 課題は何？ でどうした？ 



？ 
ロボコン？ 課題は何？ でどうした？ 

(4)まとめ 





分析 再設計 



本日の主張点 
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END 

ご清聴ありがとうございました． 
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