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一定距離を保つ自動追尾ロボットの

ソフトウェアの制作 

             

 

         植田 達也  太田 凌雅 

                  大西 俊介 

 

1． まえがき 

私達は毎年夏に開催される仁科ロボットコン

テストに今年も競技参加した。その後のテーマ

として、ロボットの操作をコントローラー操作

ではなく、距離センサーを使った操作ができる

のではないかと考え、一定距離を保つ自動追尾

ロボットのソフトウェア作成に取り組んだ。 

 

 

 

 

 

 

 

図１ 距離センサー 

 

 

 

 

 

 

 

 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

図２ 本体 

２．研究内容 

仁科ロボットではコントローラーのボタンを

使って操作していたが、このロボットは距離セ

ンサーによって距離を自分で読み取り、その値

に応じて出力される電圧を Arduino Uno R3 で

読み取り、人が前進して離れようとすると一定

距離を保ちながら前進し、人が停止すると一定

距離で停止、人が近づくと一定距離を保ちなが

ら後退する。 

・仁科ロボットのプラグラムの構成概要 

while(1) 

{ 

 

コントローラーのボタン入力に応じた 

各車輪の制御組み合わせ決定  

[前後、左右、回転]  ；   

  

各車輪のモータードライバーへの 

出力 ； 

 

} 

 

・自動追尾ロボットプログラムの構成概要 

while(1) 

{ 

 

距離センサーからの距離に応じた 

各車輪の制御組み合わせ決定 

[前後のみ]  ; 

 

各車輪のモータードライバーへの 

出力 ； 

 

} 

 

(1)  制作過程(ソフトウェア) 

担当の先生が距離センサーを使ったロボッ

トを製作することを提案された。 

赤外線センサー 
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ロボットは、以前作られたロボット本体に

赤外線センサーと仁科ロボットコンテストで

用いたものと同じ四輪をコントロールする電

気基板が搭載されており、電気基板上の

Arduino Uno R3 に赤外線センサーからの出力

が接続されたもので、この電気基板上の

Arduino Uno R3 に対するプログラミングを課

題として行った。 

赤 外 線 セ ン サ ー に は s h a r p 

GP2Y0A21YK0F を用いている。（図１） 

まず距離センサーからの電圧出力値がどの

くらいの距離を表しているのか、センサーの

データーシートと表計算ソフトを使って求め

た。 

その次に物体との距離情報からロボットを

自動で追尾するプログラムを作成した。 

 

(2) 作業内容 

 最初に物体間の距離と距離センサーからの

電圧出力の関係を知る必要があった。今回、

図３に示すような赤外線センサーのデーター

シートのグラフを使用した。 

図 3 

 

図 3 から 1/距離、すなわち(1/D)と出力電圧 V

の関係が直線になっている 3 点を選び、出力

電圧 V と(1/D)との関係をエクセルに入力して

グラフを描き、一次式の関係として求めたも

のが図４である。 

 

           図４ 

 

一次式は以下のようになった。 

 

V=22.639×(1/D) + 0.1608 

 

よって、上式を D について解くと、 

 

D= 22.639 / ( V – 0.1608 )・・・(1)

 D:距離〔cm〕 

V:センサーからの出力電圧〔V〕 

 

センサーからの出力電圧を Arduino Uno R3

で読み込み、(1)式を用いて物体との距離を計

算する。ノイズの影響を低減するために 30 回

の平均値を物体との距離とした。 

次に追従部分のプログラムの作成を開始し

た。プログラムの作成をしていくうちに、い

くつかの問題点が生じた。大きな問題点とし

て、距離が 25 センチメートル以上で前進、25

センチメートル以下で後退すると、物体が止

まったときにロボットは前進したり後退した

りするハンチング現象が起きてしまった。 

そこで、プログラムで不感帯エリアを作る

ことにした。中間点を横切っても不感帯エリ

アの中で停まった時にはロボットは停止する

ようにした。25 センチメートルの前後 5 セン

チメートル、20 センチメートルから 30 セン

チメートルの範囲を不感帯エリアにすること

で、ロボットはハンチングを起こさなくなっ

この部分を計算 

出力電圧Ｖ〔Ｖ〕 
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た。（図 5） 

そのためロボットはスムーズに人の前進、

後退、停止に対して一定距離を保って追尾す

るようになった。 

 

 

 

 

 

 

         図５ 

 

３．まとめ 

 今回の課題を開始した当初は何から始めてど

のようにすれば良いのかよくわからなかった。 

 しかし、今回の課題をメンバーと共に話し合

い、考えて取り組むことにより、当初の目標を

達成することができた。 

今後の課題として、一定距離で保っている目

標物が突然無くなってしまったときに、後ろに

下がり続けてしまうなど、まだまだプログラム

の完成度が上がっていない部分がある。しかし

ながら、人が前進すると一定距離を保ちながら

前進し、人が停止すると一定距離で停止、人が

近づくと一定距離を保ちながら後退する動作は

無事に完成したので、完成度の上がっていない

部分は後輩に頑張ってもらいたい。 

 

４．あとがき 

Arduino のプログラミングは自分の趣味でや

っており、ある程度覚えていたので分からない

ことは少なかった。また、赤外線センサーを利

用したプログラムを新しく覚えたので趣味に活

かしたいと思う。（植田） 

  

 私が距離センサーロボットを作ろうと思った

のは、以前から自動運転のロボットを作りたい

と思ったから。今回実際にプログラムを考えて

みてとても難しいなと感じた。前進、行進する

プログラムだけでは停止という機能がなかった

ため、障害物が移動すると誤動作を起こしてい

ましたが、メンバーと話していくうちに動くよ

うになった。今回の達成感を糧にこれからもい

ろいろなことに頑張りたい。（大西） 

 

 最近各自動車界にて ACC などの追尾機能付い

た車が増えている中、自分自身その仕組みにつ

いて理解がなくこの課題研究を通してセンサー

について理解することができた。初めは簡単に

できるだろうと思っていたが、プログラムを組

んでいく中でいろいろな課題が見つかりその都

度修正を加える作業をしてきた。課題をクリア

していく過程を今後の生活にも活かしていきた

いいと思う。（太田） 
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