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上面図 (縮尺 cm) — 実機セットアップ配置ガイド

テーブル 70×60cm
到達範囲の目安 (sim 幾何最大 ~42cm, pan ±110°)
アーム基部 (原点, Φ8cm)
上カメラ視野 (テーブル面, 約87×66cm)
箱 初期配置範囲 (中心 ±4cm, yaw ±17°)
箱 5×4×4cm (中心28,-8)
ゴール 8×6cm 枠 (中心35,12, yaw 0°)
成功判定 位置誤差 <2.5cm (yaw <15°)
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肩 7cm上腕 12cm前腕 14cm
箱 4cm高

ゴール

上カメラ (C920 想定)テーブル面から 63cm(床から105cm) 真下向き

x方向 水平FOV≈69°(y方向 垂直FOV 55°)

側面図 (x–z)

【テープ目印】 ・オレンジ枠 8×8cm: 箱の初期配置範囲 (中心 x=28, y=−8)
 ・緑の十字+枠 8×6cm: ゴール (中心 x=35, y=12, 向き x軸平行)
 ・紫の×: 上カメラの真下 (x=25, y=0)
【推奨物体】 約5×4×4cm のスポンジ/ブロック (sim: 30g)
【カメラ】 モデルは 上カメラ(top)＋手首カメラ(wrist) の
  2入力 (各640×480, 30fps) を前提。C920 1台のみの場合は
  上カメラに使用し、手首カメラは別途必要 (未装着だと分布外)。
  手首カメラ: グリッパ根元 前2cm・上4cm, 下向き約30°, FOV 60°
【注意】 sim のアームは簡易モデル (実SO-101と寸法差あり)。
  到達範囲は目安。テーブル寸法/高さ(42cm)は sim 値。


