
■ETロボコン ゴール分析

G0
ロボコンに勝つため
にリザルトタイムを
小さくする

G21
スタート合図で直ち
にスタートする

G211
速く走る

AND

＋

G12
コースを外れず
走行する

G122
コースから外れ
ても復帰できる

G1212
安定したライン
トレースで走行

する

G1213
確実にコースをト
レースできる速度
で走行する

G121
コースを外れない
よう、ラインを確実
にトレースする

－

G1221
コース逸脱時に、復
帰すべきコースの方
向に確実に旋回し
てコースを発見でき

る

G1222
コースを見つけた
ら、元の進行方向
でライントレースを
再開できる

G1
確実にゴールす

る

G12131
コースの形状を
正しく判断する

G2111
コースの形状に適
した可能な限り早
い速度で走る

G3.
障害物をクリアしてボーナ
スタイムを獲得する

AND
OR

AND

AND

＋

＋
＋
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＋＋
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G2
短時間でゴール

する

＋

G111
コマンド発行、
BT通信での遅
延がない

G112
タッチSWでス
タートできる

＋ AND

＋

G31
制限時間内にな
るべく多くの障害
物をクリアする

G321
障害物に合わせた
走行、姿勢制御を
実施する

＋

G311
障害物のないと
ころは速く走行
する。

G313
時間の掛からな
い障害物、クリア
方法を選別する

G32
ボーナスタイムが
高い障害物のクリ
ア方法を選ぶ

＋

AND

G21112
カーブの減速
は最小限に

G21111
直線は早く

＋

AND

G11
スタート合図で
確実にスタートす

る

G111
BT機器によるス
タート指示での
通信失敗がない

G112
BT機器で通信エ
ラー時にはタッチ
SWでスタートでき

る

＋

AND

G2112
無駄の少ないライ
ントレースをする

AND

G22
最短コースで走行

する

G22
時間をロスしな

い

G21
時間を短縮す

る

G212
ショートカットす

る

OR

AND

＋ ＋

＋

AND

＋ ＋

AND

AND

G1211
コースエッジを
確実に検出す

る

＋
＋

OR＋ ＋

G312
マーカー検知から
障害物に即座に
アプローチできる

＋AND

＋


