






LLQUADのタイプ 定義値 対応度数 長さ

LLQUAD100km Q0 1 100km

LLQUAD10km Q1 0.1 10km

LLQUAD1km Q2 0.01 1km

LLQUAD100m Q3 0.001 100m

LLQUAD10m Q4 0.0001 10m

LLQUAD1m Q5 0.00001 1m

LLQUAD10cm Q6 0.000001 10cm

LLQUAD1cm Q7 0.0000001 1cm

LLQUAD1mm Q8 0.00000001 1mm

図１ 京都タワー

表１ LLQUAD









http://tc2018.event.derimo.net/index.html



LIDAR
位置

測距範囲 角度：270°
角度分解能 ステップ角：0.25°(360°/1,440分割)

パネル長 パネル長さ xlon単位 ylat単位 PN21の長さ(m)

定義 単位（m） 0.913 1.109 xlon長さ ylat長さ

PL_10cm 0.100 0.091 0.111 1.9 2.3 

PL_20cm 0.200 0.183 0.222 3.8 4.7 

PL_50cm 0.500 0.457 0.555 9.6 11.6 

PL_1m 1.000 0.913 1.109 19.2 23.3 

PL_2m 2.000 1.826 2.218 38.3 46.6 

PL_5m 5.000 4.565 5.545 95.9 116.4 

PL_10m 10.000 9.130 11.090 191.7 232.9 

パネル長７種（PL7）
パネル長７種（PL7）というのは、PN21の区切り
の１辺の長さを変えることをいい、
10cm / 20cm / 50cm / 1m / 2m / 5m / 10m
の７種で、区切り方を変えていきます。

図2 PN21区切りのマス目

表2．北向きLL区切りの長さ



距離

壁面の長さ

距離 1.5 147点

距離 1.5 2.5 3.5 4.5 5.5 6.5 7.5 8.5 9.5 11

終端点数 147 90 65 51 42 35 31 27 24 22

距離 10.5 22点

前LIDAR位置
（移動前 （0, 0）点）

新LIDAR位置
（移動後）

図4 LIDAR SLAM



6階層を経
てGP構造体
を格納するトップ面（Q0）



LIDAR位置

イエロー・ビーム
一番はじめにパネル内に
入ったレーザビーム。
LIDARの１レーザ計測値

グリーン・ポール

一番はじめにパネル内に入っ
たレーザビームの緯度経度
位置に立つ2mの棒。
Q8(LLQUAD1MM) 1mmx1mm

レッド・パネル

レーザビームが多く入ったパ
ネルの上位5枚。

壁 （現実に
存在する）

図３ グリーンポールの生成





https://www.fujiieng.com/









手動車椅子を電動化する
「車椅子用電動ユニット（YAMAHA
製）」を用いて、自律制御移動
ロボットの開発のベースに採用。
図2のように市販の手動車椅子に

後付けで「電動」の機能を付加す
る装置。

水色部分が市販の車椅子でカ
ラー表示部分が車いす用電動ユ
ニット。

中之島に向けて改造を行った。

焼損DPMボードの代替品の購入
車椅子用電動ユニット入手（中古）
中古サイトで２万円也。前回10万円。

改造の結果

DPMボードと電動ユニットの
制御パーツを交換
→ 動作可能に。

中之島チャレンジエクストラに出場

本走行1回目の走行時に
右に回る動作ができ 18m 記録。
本走行2回目の走行時に
右回転後、延伸改造、 33m 記録。

図7.NR01A（前方から）

図6.車椅子用電動
ユニット
（YAMAHAのWebpageより引用）

軽量なソフトウェアであることを
証明するため軽量なPCを採用

ホストPC

Arduino UNO
ホストPCからArduino UNO
（USB接続）

デジタルポテンショメータ(DPM)
DPM経由で車椅子用電動
ユニットに信号送信

LIDAR
ホストPC（ラズパイ）とLAN接続
（UTM-40LX-EW：北陽電機製）

本走行3日前
DPMの焼損し、自動運転不能に。

本走行
本走行は13:42のスタート。
1分後失格
記録は 。



時計の文字盤

十二時辰正刻

方位 時刻 JETO方位 方位 時刻 JETO方位
0度 0時00分 子正刻 Rat 1 15度 0時30分 丑初刻 Ox 0

30度 1時00分 丑正刻 Ox 1 45度 1時30分 寅初刻 Tiger 0
60度 2時00分 寅正刻 Tiger 1 75度 2時30分 卯初刻 Rabbit 0
90度 3時00分 卯正刻 Rabbit 1 105度 3時30分 辰初刻 Dragon 0

120度 4時00分 辰正刻 Dragon 1 135度 4時30分 巳初刻 Snake 0
150度 5時00分 巳正刻 Snake 1 165度 5時30分 午初刻 Horse 0
180度 6時00分 午正刻 Horse 1 195度 6時30分 羊初刻 Sheep 0
210度 7時00分 羊正刻 Sheep 1 225度 7時30分 猿初刻 Monkey 0
240度 8時00分 猿正刻 Monkey 1 255度 8時30分 酉初刻 Rooster 0
270度 9時00分 酉正刻 Rooster 1 285度 9時30分 戌初刻 Dog 0
300度 10時00分 戌正刻 Dog 1 315度 10時30分 亥初刻 Boar 0
330度 11時00分 亥正刻 Boar 1 345度 11時30分 子初刻 Rat 0

JETO方位と方位角・時刻・JETO英語表記の関係表
JETO英語 JETO英語



クアッドキューブ株式会社および
株式会社データ変換研究所
住所 〒604-8155 京都市中京区錦小路通室町東入

占出山町308 ヤマチュウビル1F
TEL 075-254-8780 derimo.net
FAX 075-254-8790 www.dehenken.co.jp
質問などは、 http://www.dehenken.co.jp/inquiry/ から、畑中宛で。

新潟エスラボ株式会社 内
新潟ロボット協会
住所 〒956−0805 新潟県新潟市秋葉区中野2−22−19

荻川シティ2号
TEL / FAX 050−3446−1216 www.niigata-sl.com

フヂイエンジニアリング株式会社
住所 〒513-0826 三重県鈴鹿市住吉5丁目1-16
TEL 059-389-6477
FAX 059-389-6478 fujii-engineering.com

技術会社と連絡先

位置情報

Sunameri
車両車検
レストア

LoRa
ロボット開発
IoT開発


