
 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. 目的 

私達は、GNSS・QZSS ロボットカーコンテストでの優勝を目標に GPS ロ

ボットカーの製作を行っている。そして、GPS ロボットカーを製作する過

程で、衛星測位に関する基礎知識の学習、Scilab/Xcos によるモデルベース

開発の体験と習得などを行う事が私達の実習の目的である。 

 

2.  GNSS・QZSS ロボットカーコンテストについて 

GNSS・QZSS ロボットカーコンテストとは、図１に示すように、3 分間

に２組のメインパイロンおよびサブパイロンを衛星測位を用いて 8 の字に

周回し、点数を競い合うコンテストである。ロボットカーが通過した箇所

によって点数が異なる。 

 

図１．GNSS・QZSS ロボットカーコンテストのルール 

   2022 年度のコンテストでは、16 チーム（内、７チームはリモート参加）

中 3 位という成績を残すことができた。 

 

3. プログラム（制御モデル） 

図２に示すように、制御モデルの作成にはオープンソースの数値計算シス

テムである Scilab/Xcos を使用した。通常のプログラムのようにコマンドを

打っていくのではなく、機能ブロックを組み合わせて作成するので、プログ

ラムがどのような流れで動いているのかがわかりやすい。そのため、メンバ

ー間での情報共有がしやすい上、デバッグやプログラムの変更を容易に行う

ことができる。  

 

 

 

 

 

 

4. 車体 

外観を損なわないように、車体のカバー

を取り付けた状態で走らせたかったため、

よりコンパクトに制御装置や衛星測位用ア

ンテナなどの部品を載せられるように配線

なども工夫した。（写真１） 

昨年まではボード PC の LattePanda V1

を使用していたが、今年はその上位種であ

る LattePanda Delta を使用した。これによ

り昨年より処理速度が速く、精度の良い制御ができるようになった。  

 

5. 実験方法 

  はじめは、学校の屋上で実験を行っていたが、衛星電波の受信状況が不安定

だったため、コンテストに近づいた際には、平和公園で実験を行った。八の字

で走行するにあたり、学校の屋上には走行コースの表示があったが、平和公園

で試走する際には 2 つの赤コーンを、それぞれスタート地点から 10ｍ離した

ところに設置し実験を行った。最初に、手動で 3 周分八の字を走行させ、6 ヶ

所ある WP(Waypoint)のそれぞれの位置座標（緯度と経度）を計測し、プログ

ラムに位置座標データを入力後、自律走行させた。 

 

6. 実験結果 

 実験結果として、図３のよ

うな走行軌跡を計測すること

ができた。東に向かうほうが

大回り、西に向かうほうが小

回りになっている。また、

scilab/Xcos の処理速度の影

響のためか、WP5 と WP6 の

間で急に旋回することがあ

る。 

 

7. 今年の反省・今後の課題 

    今年の大会では、3 分以内にセンターサークル内で停止することで獲得で

きるボーナスポイントを獲得できなかったことと、メインパイロンとサブパ

イロンの間を通過することで獲得できる REIWA ポイントを獲得できなかっ

たことが敗因となってしまった。 

センターサークルのボーナスポイントを獲得することができなかった原因

は、モデル内でのタイマーの１秒が現実より遅くなっていたためである。そ

のため、停止命令を出すプログラムの見直しが今後の課題の 1 つである。 

REIWA ポイントを獲得できなかった原因は２つ考えられる。１つ目は、今

回用いた衛星測位方式である単独測位の精度が低い（精度約１ｍ）ことであ

る。2 つ目は、プログラムの処理速度が遅いことである。衛星測位の精度は測

位方式をより精度の良いものに変更することで解決できると考えられる。ま

た、プログラムの処理速度は、マイコンを LattePanda Delta からより処理速

度が速い Rasberry Pi に変更し、プログラム作成用のソフトを Scilab/Xcos

から MATLAB/Simulink に変更することで解消することが期待できる。 
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図２．Scilab/Xcos によるモデル 

図３．走行軌跡（平和公園） 

写真１．内部構造 
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