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● 特集 第5章

p.66 リスト1：上から2つ目のフキダシ

「画面の…」を削除．上から 5つ目のフ
キダシ「SMUの変数…」は1行下を指す．

● 特集 第10章

p.97 左段↓3行目：コレクタとエミッタ

の間→コレクタと0Vの間

● 連載 LiDARで自己位置推定！ 1万

円自律ロボット「PiBOT」

p.144 リスト2：Ⓒのように修正

● 連 載 USB マ ル チ 測 定 器 Analog
Discoveryで作る私のR＆Dセンタ
p.147 左段↓7行目 式（3）：次のように
修正

訂正とおわび 本誌のバック・ナンバーにおいて，下記の個所に誤りがありました．おわびして訂正
いたします．https://toragi.cqpub.co.jp/tabid/928/Default.aspx� （編集部）

gm＝ ΔI.C―
ΔVBE

＝ IC―
VT

≒ 256.8×10−6
――

0.0258 ≒9.95×10−3 （3）

ただし，gm：VBE の微小変化に対するIC の微小
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（c）IC2Bの真理値表

（b）IC3にLM358を使う場合の回路

（a）IC3にMCP6002-/IPを使う場合の回路
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▶手順1：Launchファイルの追記（ラズベリー・パイ側）
ラズベリー・パイ側のLaunchファイルに次の記述を

追加すると，起動時にraspicam_nodeを実行できます．
〈include file＝"$（find raspicam_node）/launch/camera
v2_1280x960.launch" /〉
リスト2に示すのは，raspicam_nodeを実行するた

めの記述を追加したLaunchファイルです．

ックで操作できるジンバルを搭載しています．これら
を用いてPiBoTを探索ロボットとして使えるように
してみます．

ラズベリー・パイ側でraspicam_nodeを実行すれば，
カメラの撮影画像を配信できます．この配信画像をパ
ソコン側で受信して，FPV（First Person View）によ
るロボット操作ができるようにします．

<launch>
<node name="joy_node" pkg="joy" type="joy_node" />
<node pkg="tf" type="static_transform_publisher" name="link1_broadcaster" args=

"-0.08 0.0 0.13 0.0, 0.0 0.0 /base_link /base_scan 100" />

<node name="map_server" pkg="map_server" type="map_server" args="$(find pisoc)/map/map.yaml" />
<arg name="use_map_topic" default="true"/>

<node pkg="amcl" type="amcl" name="amcl">

<param name="use_map_topic" value="$(arg use_map_topic)"/>

<param name="base_frame_id" value="base_link"/>
<param name="odom_model_type" value="omni"/>
<param name="odom_alpha5" value="0.1"/>
<param name="transform_tolerance" value="0.2" />
<param name="gui_publish_rate" value="10.0"/>
<param name="laser_max_beams" value="30"/>
<param name="min_particles" value="500"/>
<param name="max_particles" value="5000"/>
<param name="kld_err" value="0.05"/>
<param name="kld_z" value="0.99"/>
<param name="odom_alpha1" value="0.2"/>
<param name="odom_alpha2" value="0.2"/>

<param name="odom_alpha3" value="0.8"/>
<param name="odom_alpha4" value="0.2"/>
<param name="laser_z_hit" value="0.5"/>
<param name="laser_z_short" value="0.05"/>
<param name="laser_z_max" value="0.05"/>
<param name="laser_z_rand" value="0.5"/>
<param name="laser_sigma_hit" value="0.2"/>
<param name="laser_lambda_short" value="0.1"/>
<param name="laser_lambda_short" value="0.1"/>
<param name="laser_model_type" value="likelihood_field"/>

<param name="laser_likelihood_max_dist" value="2.0"/>
<param name="update_min_d" value="0.2"/>
<param name="update_min_a" value="0.5"/>
<param name="odom_frame_id" value="odom"/>
<param name="resample_interval" value="1"/>
<param name="transform_tolerance" value="0.1"/>
<param name="recovery_alpha_slow" value="0.0"/>
<param name="recovery_alpha_fast" value="0.0"/>

</node>

<node pkg="rviz" type="rviz" name="rviz" required="true" />

</launch>

リスト1　amclを実行するためのパソコン側のLaunchファイル（pisoc_amcl.launch）

リスト2　カメラのライブ映像を配信する記述を追加したラズベリー・パイ側のLaunchファイル（pisoc_robo_cam.launch）

<launch>
<include file="$(find raspicam_node)/launch/camerav2_1280x960.launch" />
<node pkg="pisoc_robo" name="Cheap_LiDAR" type="ros_lider_test03.py"  output=="screen"/>
<node pkg="pisoc_robo" name="tf2_odom_broadcaster" type="tf_broadcaster.py" />
<node pkg="pisoc_robo" name="Joy2Robo" type="rosjoy_robo_test03.p    output=="screen"/>

</launch>
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