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これまで使用してきた計測・制御用ロボットは 50 回の計測を行うことができた。計測したデータをド

リトルで確認することができる。計測を行うと図1のグラフが得られる。センサの特性を調べるという趣

旨で計測を行う。 

しかし、センサの特

性を調べる際にどうし

しても時間がかかって

てしまう。そこで計測

時間間隔を小さくする

ることを考えた。しか

し、現在の設定より小

さくしてしまうと、同

じ計測を 2回してしま

うことがあった。その

ため計測回数を減ら

し、減らした範囲は近

似によって求めること

とができるのではない

いかと考えた。具体的

には一次関数と二次関

関数によって近似する

ることを考えた。図1、

図 2は 1cmから 50cm

までを1cmずつ計測し

した時に得られるグラ

ラフである。その時の

16cm、18cm、20cm の

値を利用して二次関数

数を求めることができ

きる。また、18cm と

20cm の値を利用して

一次関数を求めること

とができる。二次関数

の場合、頂点を過ぎる

と増加し誤差が大きく

くなるため、頂点まで

をグラフに表した。同様に一次関数も二次関数の頂点までをグラフに描くようにした。このようにするこ

とで図２の場合、約40cmまでの予測が可能になる。 

 これによって計測回数が数回で一定の範囲内でセンサの特性を調べることができるようになった。 

図 1 これまでのセンサの計測 

図 2 補外法によるセンサ特性の近似 



 


