
保護者の方・先生方へ

• この作品を使ってロボットを動かすためには、
別途以下のものをご用意ください。

– ArTec®	Robo
• http://www.artec-kk.co.jp/artecrobo

– Studuino®	mini
– ブートロードHID
※現在Android版のみサポートしています



ブロック運びロボットの組み立てと、動かし方
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はこぶブロックを組み立てる



DCモーターを組み立てる

タイヤのミゾに
ゴムをとおす

凸のむきに
ちゅうい

凸のむきに
ちゅうい



DCモーターに台をとりつける
はんたいが
わとおなじ



台に後をつける



サーボモーターを組み立てる



赤外線センサーを組み立てる

ケーブルは、
うす水ブロックの
はんたいがわにくる

うす水ブロックは、
うすいがわがくる



アームを組みたてる



サーボモーターとアームを台の前につける

まんなかあたり
に凸がある面



マイコンを組み立てる

D10
のピン

A2
のピン

白が左上に
くるように



マイコンにサーボモーターのケーブルをつなぐ

D11
のピン

グレーのケーブルが
マイコンの内がわをむく



マイコンに赤外線センサーのケーブルをつなぐ

A0
のピン

グレーのケーブルが
マイコンの内がわをむく



マイコンにDCモーターのケーブルをつなぐ

右がM1のピンアダプタの
右がわのピンにさす



マイコンと電池を台にのせる

白が左前に
くるように

スイッチが上
にくるように



電池をつなぐ



組立かんせい!

この後、プログラムをロボットに送って動かすよ!

あと少し!



タブレットにUSBケーブルをつなぐ

小さい口が
タブレットがわ

大きい口は
まだどこにもつながない



マイコンにおくるプログラムをじゅんびする

※インターネットにつながっている必要があります

よみこみおわると、
自動でこのがめんになる



マイコンにUSBケーブルをつなぐ

電池ボックスは、オフにしておく。

ケーブルをさす前に、マイコンが光って
「いない」こと

ケーブルをさすと、青いライトが光る。
光っている間に、タブレットで次のそうさをする



タブレットからマイコンにプログラムをおくる

ケーブルをさすと、自動でこのがめんになるので
マイコンの青いライトが光っている間に、OKをおす。



ロボットでプログラムを動かす!

まずUSBケーブルをぬく

USBケーブルをぬいてから、
電池ボックスをオンにする

青いライトが光ってしばらくすると
白いライトが光り、プログラムが動き、

ロボットが動く!!



■ほうせきをゲットするには

• スタートして
– 「DCモーター」のプログラムを、ロボットに送った
– DCモーターが、動いた

DCモーターがタイヤをまわし、
「まっすぐすすむ」



■ほうせきをゲットするには

• スタートして
– 「赤外線センサー」のプログラムを、ロボットに送った
– 赤外線センサーとサーボモーターが、動いた

赤外線センサーで近づくブロックをみつけ、
サーボモータをうごかして、「つかむ」



前に1秒進んで止まるプログラム

タイヤの速さを100にする。
大きい数字ほど速い。

タイヤの向きは前回転で前に進む。

1000ミリ秒は1秒。1秒まつ間、タイヤは
速さ100で、前に進みつづける。

タイヤを止めると、ロボットも止まる。



近くに何かあるとつかむプログラム

赤外線センサーの数字データが
大きいと、近くに何かある

何かある→サーボモータの数字を
小さくしてつかむ

何もない→サーボモータの数字を
大きくしてはなす

少しまって、ずっとくりかえす



• 近づくと、数字が大きくなる
– センサーを日光にあてると、数字がかわるので、注意

赤外線センサーの数字データ

遠いよ〜
数字データは「0」 近づいてきた!

数字データは「300」



サーボモーターの数字データ

• 0から180の数字で、小さいほど、強くつかむ
– 小さすぎると、アームが外れるので、注意

数字データ「150」で
かなり開くよ

数字データ「90」で
つかみはじめるよ


