
 

 
1. はじめに 

本稿は，IoT（Internet of Things）のプラットフォームの

一つとしても注目されている Raspberry Pi(以降 RP と記

載)を用いた，イベント駆動制御システム開発の予備的検

討について取り扱ったものである。Raspberry Piが搭載さ

れたデバイスが，周囲の環境（イベント）に応じて，動作を

変える，イベント駆動形の制御システムの実現を目指して

いる。今回は，搭載のカメラが捉えるイベントとして，数字認

識を取り扱い，その認識結果に応じて駆動システムの動作

を変化させるシステムの開発を試みた。 

2. 研究概要 

図 1 に今回の開発のコンセプトを示す。PC_A と RP , 

RP が搭載される GoPiGo から構成される。 PC_A は シ

ステム全体としての状況把握や（RP への）指令など総括の

役割を担う。RP は PC_A からは離れたリモートの状態に

あり，PC_Aからの指令の達成を目的とするが，その置かれ

た環境を把握して自律的に動作する。今回は把握した環

境情報に応じて，RP と組み合わせてプログラミングが可能

なロボットカーである GoPiGo の動作（動き）をコントロール

することを目的としている。 

3. Raspberry Pi 

RP とは，ARM プロセッサを搭載した名刺サイズのシン

グルボードコンピュータである[1]。今回は Raspberry Pi 1 

Model B使用しており，仕様を表 1に示す。 

4. パターン認識 

ここでは，RPが外界の環境を認識する例として，数字認

識を取り扱った。数字認識には，文字認識オープンソース

である tesseract-OCRを利用した。数字の認識では，形の

類似性などに起因して，誤認識の生じやすさに違いがある

と推測されるので，まず，数字の認識の予備実験を行なっ

た。その結果が，表 2 に示す通りであり，誤認識の少ない

数字を，後の実験に使用することにした。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1 開発コンセプト 

表 1 RP Model B仕様 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

表 2 数字認識の予備実験結果 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2 走行させたルート 

5. 実験 

外界環境を認識することによってロボットカーを自律的

に走行させる実験を行った。設定した走行ルートを図 2 に

示す。GoPiGo でルート上に配置した数字を認識すること

によって，目標点への到達を目指す。先述した予備実験か

ら４つの数字，１，２，７，９を選出し，それぞれの数字に駆

動動作を割り当てた（１は９０度左折と４０cm 直進，２は９０

度右折と４０cm 直進，７は９０度左折と６０cm 直進，９は目

標点到達の確認）。 

5.1. 実験方法 

スタート地点に GoPiGo を設置する。動作を割り当てた

数字を１，２，７，９の順に認識することで動作し，設定した

ルートを数字認識結果に応じて移動させる。数字 9の認識

を目標点への到達とし，PC_A に到達を報告する。試行は

10回試みた。 

5.2. 実験結果 

10 回中 7 回の試行で目標点へ到達した。到達ができな

かった 3 回のうち，1 回は 7 の認識，2 回は 9 の認識がで

きないことによる失敗となった。これらは直進や右折左折と

いった動作のコントロールが完全ではないので，車体がル

ートから逸れてしまうからだと考えられる。このことから，最

適な角度で操作する手法の選択や直進の補正を行うこと

で精密な動作が可能になると考えられる。 

6. まとめ 

本稿では，周囲の環境に応じて自律的に動作を決定す

るイベント駆動形の制御システムを検討した。イベントの一

例として数字認識を取り扱うことで，設定したルートに沿っ

て GoPiGo を移動させた。これにより，簡易的ではあるがリ

モートマシンが環境情報を把握することにより自律的に動

作する総合的なシステムを試作することができた。今後更

にシステムの開発を行い，応用展開を進める予定である。 
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