
fighter-single.wbt 
ボールの検出・追跡、 
障害物なしでの動作確認 

課題5のプログラムは 
attack_and_defend()の 
8.2から8.5の部分を 
修正して作る 

空中でボールを移動さ
せて動作を確認する 

rival-doll.wbt 
障害物ありでの動作確認 

doll.cpp 

敵機の姿勢設定
用ファイル 

doll.cpp内の 
DOLL_ShoulderL等 

敵機の姿勢設定
用マクロ 
doll.cppをコンパイ

ルすると適用され
る 

課題5-1 
課題5-2 
課題5-3 
課題5-6 

課題5-4 
課題5-5 



関節角度を変更する 
スライダー 

現在の関節角度が 
コンソールに表示される 

赤:ShoulderL 
黄:ArmUpperL 
緑:ArmLowerL 
水色: ShoulderR 
青: ArmUpperR 
紫: ArmLowerR 

シミュレーション実行時に 
カメラ画面上で左右に 
動かすと関節角度が変わる 

fighter-check-pose.wbt 
関節角度の確認 



1. INITIALIZE THE ROBOT 

カラーフラッ
グが視界から
消えた？ NO 

YES 

ロボットの初期化 

7. WAIT UNTIL THE CURTAIN IS REMOVED. 

1. INITIALIZE THE ROBOT 

カラーフラッグが視界から取り除かれるまで待機 

角度変数を更新 

モーターに目標角度を送信 

8.1. GET THE CURRENT JOINT ANGLES AND TORQUES. 
現在のモーターの角度変数を取得し、現在の角度やト
ルクを格納する変数(current_lpos0 ,force_lpos0など)
を更新 

8.6. SEND THE LATEST TARGET ANGLES TO MOTORS.  
目標角度(lpos0など)をモーターに指示 

8.2. FIND THE BALL. 

8.3. CHANGE THE BRIGHTNESS OF THE EYES. 

8.4. TURN THE ROBOT EYES ON THE BALL.  

8.5. CHANGE THE TARGET OF THE JOINT ANGLES AND... 

現在のモーター角度やトルク
(current_lpos0, force_lpos0など)、
ボールの位置(ball_x, ball_y)など

から次に目指すべき目標角度
(lpos0など)を計算 

開始 

課題5用プログラム attack_and_defend()全体の流れ 

この部分
を修正し
ていく 



課題5-1. ボールを目で追う機能 
（ボールの方向の把握） 

課題5-2. ボールの見えている大きさに 
応じた目LEDの明るさ変更 
（見えている大きさの把握） 

課題5-3. 右手水平往復による攻撃（状態遷移による攻撃と戻し動作の実現） 

課題5-4. 接触を検知して手を戻す機能 
課題5-5. 接触時に相手に衝撃を与えない動作 

待機 

攻撃動作 戻し動作 

課題5-6. ボールに

合せて攻撃場所を
変える 

課題5-7.対戦で勝てるロボット
を目指す 

待機、攻撃動作などの現在のロボットの動作に名前を付けて「状態」と呼んでいる。 

右手を水平に動かす攻撃動作を行い、それが完了すると戻し動作を行うという状態遷移を追加 
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レベル1. ボールが

ランダムな高さで静
止している 
（敵側防御なし） 

レベル2. ボールが
上下に移動する 
（敵側防御なし） 

レベル3. 敵機が

ボールを隠したり見
せたりする 
（ボールは静止） 

レベル4. 敵機がボールを隠しつつ
ボールを上下に移動する 

レベル5. 敵機がボールを隠しつつ
自機のボールを攻撃してくる 

rival-level1.wbt rival-level2.wbt 

rival-level3.wbt 

rival-level4.wbt rival-level5.wbt 



mode==MODE_WAIT 

mode==MODE_ATTACK 
mode==MODE_RETURN 

待機 

攻撃 
戻し動作 

ボールが検出され、
その面積が十分
大きい時 

右腕モーターの目標角
度(rpos0など)を攻撃用
に変更する 

右腕モーターの目標角
度を待機用に変更する 

攻撃動作が完了したとき（現在の
モーター角度(current_rpos0など)
が目標角度(rpos0など)に十分近
づいたとき） 

現在の角度が目標
角度に十分近づい
たとき 

課題5-3 modeの移り変わり 
赤色の部分を
追加実装する 



mode == MODE_WAIT 
YES 

開始 

状態遷移を実現するプログラム(8.5.)の流れ 

NO ボールが十分大
きく見えるか？ 

YES 

NO mode == MODE_ATTACK 
YES 

NO 
modeをMODE_ATTACK
に変更 

次の処理(8.6.)へ 

右腕モーターの目標角度
(rpos0など)を攻撃用に変
更する 

攻撃動作完了？ 
YES 

NO 
modeを
MODE_RETURN変更 

mode == MODE_RETURN 
YES 

NO 

modeを
MODE_WAITに変更 

戻し動作完了？ 
YES 

NO 

赤色の部分を
追加実装する 



mode==MODE_WAIT 

mode==MODE_ATTACK 
mode==MODE_RETURN 

待機 

攻撃 
戻し動作 

ボールが検出され、
その面積が十分
大きい時 

右腕モーターの目標角
度を攻撃用に変更する 

右腕モーターの目標角
度を待機用に変更する 

攻撃動作が完了した
とき（現在のモーター
角度が目標角度に
十分近づいたとき） 

現在の角度が目標
角度に十分近づい
たとき 

課題5-4,5-5 modeの移り変わり 

障害物への接触を検知
した時（現在のモーター
のトルク(force_rpos0な
ど)で判断） 

赤色の部分を
追加実装する 



課題5-6の考え方 tilt – tilt_for_horizon [rad] 

カメラ 

約
1

0
[c

m
] 

約5[cm] 

rpos0 [rad] 

約25[cm] 

手先をボールに触れさせるには手先の上下方向の
目標角度rpos0をどのように設定すればよいか？ 


