
コンピュータと実世界

コンピュータ

出力入力

実世界 実世界

【3】 入出力の組み合わせ
教ざい:ロボット

【2】 出力
教ざい:	3Dプリンタ

【1】入力
教ざい:センサー



入出力のくみあわせをしらべよう

• ロボットについて考えよう

• ロボットをプログラムしてみよう



せいかつをべんりにするロボット

• あんない
– ペッパーくん、へんなホテルのうけつけ

• たべものやさん
– ソフトクリームやさん、おすしロボット

• じどう水やりロボット
• そうじロボット
• 人がきると力が強くなるスーツ、、、などなど



社会でかつやくするロボット

• 工場
– 車の組みたて

• そうこ
– にもつはこびロボット

• などなど



自分で考えてみよう

• ロボットにできそうな仕事を、考えよう
• 何が入力で、何が出力かな?



やってみよう

• ロボットをくみたてよう

• ロボットをプログラムで動かし、ブロックを運ぼう

• ほかにも、いろいろためしてみよう



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

• ロボットの組み立て方やプログラムの動かし方は、以下
の作品のヒントを参考にしてください。
– DCモーター
– 赤外線センサー



ミッション

はなれた場所にあるブロックをつかみ、
元の場所にもどるプログラムをつくろう!

2.つかむ
3.もとの場所にもどる1.ブロックのところまですすむ



1.	ブロックのところまで、すすむ

数字を大きくすればとまるが、
大きすぎると、とまれない。

0は小さすぎて、1000は大きすぎる。

近づくと赤外線センサー
の数字データが300くらい

に
大きくなるから、、



2.	ブロックを、つかむ

角度が大きいとひらき、
小さいとつかむ



3.	もとのところにもどる

タイヤをどちらにまわせば、もどる?



■ほうせきをゲットするには

• スタートして
– かいぞうした「ブロックはこびロボット」のプログラムを、
ロボットに送った

– ロボットが、考えたとおりに動いた
• ブロックのところまですすみ、
• ブロックをつかみ
• もとの場所にもどる


