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目的

ありとあらゆる障害物を避けて進
行すること

人類が生存できない地域を探索す
ること

動作 超音波センサーで障害物の確認そして移動方向
の変更
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工夫した点、苦労した点

超音波センサーが感知する距離の
微調整

ロボットがかっこよく見えるよう
に角をつけた

タイヤが曲がるときに空回りしてしまった


