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１．はじめに 

我々は他大学との連合型 PBL で開催された組

込みシステム シンポジウム 2013 のスマートモ

バイルロボット競技[1]に参加した。そこで

kobuki[2]と呼ばれる自走移動式ロボットの制御

をおこなったが、計算上の走行ルートと実際の

走行ルートの間に差異が生じた。これらの問題

を解決するためにログファイルの解析には多大

な時間を費やした。本研究では kobuki の制御に

おけるログファイルの解析に掛かる労力を減ら

す為、ログファイルからアニメーションを表示

するアプリケーションを作成した。 

 

2.システム概要 

Kobuki が走行を終了した時点でのログファイ

ルと、同時に撮影した動画ファイルを本ツール

で読込、演算を行い、視覚的に表示する。図１

にシステム概要を示す。 

 
図１ システム概要 

 

3.ログファイル 

Kobuki の走行時に経過時間、エンコーダ、各

種センサ(今回はバンパ、赤外線、ジャイロを使

用)をログファイルとして出力する。図２にログ

ファイルを示す。 

     
図２ ログファイル 

 

 

 

4.ツール概要 

本ツールは kobuki の状態表示、動画表示、グ

ラフ表示、アニメーション表示、ログデータの

グリッド表示の５つの画面がある。ログファイ

ルの再生は再生ボタンを押す事で出来る。また、

停止ボタンを押す事で再生を終了することがで

きる。画面中央右のトラックバーの位置を動か

す事でログデータの再生位置を指定できる。こ

の再生機能に合わせて状態画面・動画・アニメ

ーション・グラフ・ログデータ表が同期して動

作する。図３に画面の表示例を示す。 

 
図３ ツール全体像 

 

4-1.状態表示 

ログのデータを参照し、現在の kobuki 本体の

状態を視覚的に表示する。速度と角速度はそれ

ぞれ現在と１つ前のインデックスを参照して計

算する。画面中央に kobuki 本体と向きを白矢印

で、緑色の弧がバンパセンサの反応、kobuki 直

進時の速度が左側に、回転時の角速度を右側に

表示される。図４に状態表示画面の表示例を示

す。 

    
図 4 状態の表示 
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4-2.グラフ表示 

ログファイルの中の項目と kobuki の実際の速

度の中からグラフの要素を指定して表示する。

図５では左右の車輪のエンコーダ値の変化の様

子を示す。 

  
図 5 グラフ表示 

 

4-3.アニメーション 

アニメーションでは演算によって求められた

位置情報を習得し描画。円が kobuki 本体、白矢

印が向き、実線が経路を示す。図６にアニメー

ション実行例を示す。 

       
図６ アニメーション実行例 

 

4-4.動画 

動作させている様子を記録する為にウェブカ

メラを利用したビデオの録画・再生機能を実装 

ログファイルを作成した時間に合わせてビデオ

ファイルの再生位置が自動で決定する。図 7 に

動画再生の実行例を示す。 

     
図７ ビデオ再生画面 

 

4-5.ログデータ表示 

読み込んだログファイルのデータは項目別に

見易いようにグリッド表示にした。列の並び順

はマウスのドラッグ操作で変更可能。 

   
図 8 ログデータのグリッド表示 

5.演算 

Kobuki の現在位置の計算にはオドメトリ[3]を

使用する。左右のエンコーダ値から右車輪と左

車輪が進んだ距離ΔLr、ΔLl を用いて座標の移

動を求める。左右の車輪間の距離を d、Kobuki

の中心の軌跡をΔL、現在の座標を(Xi,Yi)、現在

の角度をθi、次に動く座標を(Xi+1,Yi+1)とすると、 

Δθ=(ΔLr-ΔLl)/d 

ΔL=(ΔLl+ΔLr)/2 

ρ=ΔL/Δθ 

ΔLa=2*ρ*sin(Δθ/2) 

Xi+1=Xi+ΔLa*cos(θi+Δθ/2) 

Yi+1=Yi+ΔLa*sin(θi+Δθ/2) 

となる。 

 

 
図 9 オドメトリ計算 

 

6.おわりに 

我々は今回、競技会での反省点を活かし、ロ

グフィルから走行中の誤差等の原因を見つける

シミュレータを開発した。これにより、ログフ

ァイル解析の容易化が可能になった。 

今後は、より正確な kobuki の制御を行ってい

くためにこのシステムを活用し、このシステム

の有効性を評価していきたい。更に、他の一般

的な移動式ロボットのログの解析にも使えるよ

うに機能拡張していきたい。 
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