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リーマンサット プロジェクト
ローバーチーム　 

事後プレゼン



落下試験後のまとめ

ローバーの捉えた景色
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　2つの開発ポイント　

画像認識 車輪展開機構
宇宙空間ではGPSが使えない
ことを想定し、ARマーカーを用
いた自律走行

着陸判定後、前輪を展開し
2輪から3輪へ

ミッションシーケンス

①上空から投下

②パラシュートによる減速

③パラシュートの分離

④車輪を展開
⑤ARマーカー

に接近
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着陸時の速度～ｍ／ｓ
（推定）

パラシュート

正常に開傘！
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着陸時の速度～ｍ／ｓ
（推定）

雰囲気グラフ
がたくさん来るでしょ
う．

静止を検知

上空で静止

上昇開始

気
圧

着
陸
判
定
状
態

加
速
度

起動時
より低い

気圧が継続
着陸判定

①xyz軸加速度が0付近
②気圧が起動時と同一

上昇中モード

投下スタンバイ
モード

着陸後モード

起動時の気圧
を記録
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ハードウェアのエラー

外側への力が局所的に
かかったと思われる

落下衝撃で力が加わり、ギアボックスからシャフトが抜けた
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ハードウェアのエラー
●前輪/後輪展開機構は正常に動作
⇒後輪が地面に埋もれてしまい、
　ローバーが直進できず

●ローバーが裏向きで着地
⇒２輪状態でしばらく走行し、姿勢が安定後に後輪
を展開するシーケンスにすべきであった。
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落下地点

ARマーカから約60ｍの地点に落下
⇒20mの距離が想定であったためARマーカーが見えない！
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モータ出力の推移

⇒落下地点とARマーカが遠すぎたため，認識できず
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取得画像

人力で近くに運んでもらった後
⇒ARマーカを認識している！
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②ARマーカーへ近づいていく様子

①ARマーカーを初めて認識

ARマーカーへ近づいていく際の距離グラフ
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投下時の動画（ローバが撮影）

https://docs.google.com/file/d/1gt7vA9VrOzpRN3TiN_t5zGTheccnP5pm/preview
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投下時の動画（遠隔モニタ）

https://docs.google.com/file/d/17ZDhGNQiEHASAiSxVBYi4vSwRypBplHP/preview
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実験での動作の様子

ある程度のトルクが出力できることを確認

https://docs.google.com/file/d/1R-o-P8EvjFiW0ew91Uo7KH7Y5wQ8W73U/preview
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実験での動作の様子

ARマーカを認識し走行している！

https://docs.google.com/file/d/1cFxMq_FuzV93B_NhlGXI0mL3J53kU2TX/preview


ありがとうございました！


