
全自動カーペット掃除機
動機・目的・概要
今回私は、自動カーペット
クリーナーを作りました。
動機は、通っている習い事
の教室で、毎回授業が終わ
るたびにカーペットクリー
ナーで掃除をしていること
を知り、自動化できるので
はないかと考えたからです。
自動カーペットクリーナーと
は、その名の通り、カーペッ
トクリーナーを引きずって、
カーペットを掃除するロボッ
トです。ハード面では縦形の
ロボットにすること、プログ
ラミングではPID制御を使う
ことにこだわって作りました。

ロボットの詳しい説明（ハード版）
このロボットは右の図
のようにカーペット
の変わり目や壁を検知
して、行ったり来たり
することでカーペット
をそうじします。また、途中で障
害物があったら、右の図の様
に避けることができます。
（緑の→が特殊な動き）
ハードで苦労したこと
• 引き返すときに転んでしまい、引き返
すことが難しかった
→かこっていたものをはずすとうまく

いった
→重心を後ろに倒すためにタイヤを奥に

ずらすのが大変だった
• 三角形は棒が壊れない限り動かないか
ら、上のほうでたくさん使った

• 縦形にするにあったって、モーターな
どがはずれなといように固定するのが
大変だった

• モーターとモーターの間にセンサー類
を入れるのが大変だった

プログラミングの概要

今後の課題、展望
今後は、おそらくタイヤに絡まるためでき
ない毛の⾧いカーペットや、ソファや机の
上なども掃除ができるようになりたいです。
また、このロボットはとてもバグが多いの
で、それをなくしたり、より便利に活用で
きるように様々な機能を追加していきたい
です。

右のフロー
チャートが
このロボッ
トのプログ
ラミングの
内容です。
持ち上げず
に走らせた
らひっくり
かえるので
実際は右を
向くの前に
カーペット
クリーナー
を持ち上げ
ると、次の
「右を向
く」の前にカーペットクリーナーを下げ
るがあります。
また、「右を向く」、「前進する」はPID
制御をつかっています。PID制御とは、目
標値と現在値を比べて現在値を目標値に
するためにうまいことやる！という制御
です。比較的簡単に実装できて、制御も
簡単で超便利な制御方法らしいです。な
ので、実は「前進する」は「20cm進む」
で「右を向く」は「右90度を向く」で、
「いつもより多く前進する」は「40cm進
む」になってます。
プログラミングで苦労したこと
• カーペットからでたときにずっと反応
してしまった

→反応しない時間を作った
• ローラーの粘着でうまくいかないこと
があった

• たおれやすかった
→右に向く前にローラーを浮かせるように
した
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