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1 実験の目的（特に準備したことがあれば、それもお書き下さい。） 

・全域走行のテスト 

2 実験の具体的内容と成果 

2.1 実験の具体的内容 

前回作成した全域の地図を用いて、安定して走行することができるかを検証する。 

2.2 実験成果 

・走行中に点字ブロックに受動輪がひっかかり足を取られてロボットの姿勢方向が変わってしまい、マッチン

グによる自己位置推定が大幅にずれて、誤った位置に収束してしまい、経路に戻ることができなくなってしま

う現象がたびたび生じた。 

3 自律走行実験を行ったチームは以下にもお答え下さい。 

3.1 自律走行の内容 

全域の走行テスト（信号なし） 

3.2 自律走行の結果（どこまで走れたか等） 

さくら大橋手前の点字ブロックにて自己位置推定を誤り、走行不可となった。 

3.3 残された課題 

・全域の安定した走行。 

3.4 失敗した理由 

3.5 確認走行を行った場合は、その記録 

3.6 記録走行を行った場合は、その記録 

4.運営側、実行委員へのコメントや質問等があればお書き下さい。 


