
制御部

移動ユニットの
移動方向
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色順関係 四面体 W(A)

r>g>b ①(Ⅰ) 1-r r-g g-b0 0 0 0 b

r>b>g ②(Ⅱ) 1-r r-b 00 0 b-g 0 g

b>r>g ③(Ⅲ) 1-b 0 00 b-r r-g 0 g

b>g>r ④(Ⅳ) 1-b 0 00 b-g 0 g-r r

g>b>r ⑤(Ⅴ) 1-g 0 0g-b 0 0 b-r r

g>r>b ⑥(Ⅵ) 1-g 0 r-bg-r 0 0 0 b

W(B) W(C) W(D) W(E) W(F) W(G) W(H)

②

③

④

⑤

⑥

①

L*=W(A)L*(A)+W(B)L*(B)+W(C)L*(C)+W(D)L*(D)+W(E)L*(E)+W(F)L*(F)+W(G)L*(G)+W(H)L*(H)
a*=W(A)a*(A)+W(B)a*(B)+W(C)a*(C)+W(D)a*(D)+W(E)a*(E)+W(F)a*(F)+W(G)a*(G)+W(H)a*(H)
b*=W(A)b*(A)+W(B)b*(B)+W(C)b*(C)+W(D)b*(D)+W(E)b*(E)+W(F)b*(F)+W(G)b*(G)+W(H)b*(H) ...(1)

...(2)

L* = L*c0 + L*c1 × r + L*c2 × g + L*c3 × b
a* = a*c0 + a*c1 × r + a*c2 × g + a*c3 × b
b* = b*c0 + b*c1 × r + b*c2 × g + b*c3 × b
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