
© 2024 Rikiya sawamura 

 

1 

 

      名前（          ） 
１ ．２ つのセンサーを使って黒線で向きを調整する。（黒線で止まった状態から前に３ ｃ ｍ前進→両方黒になるまでバック→両方白になるまでバック） 

 
※ 白になるまでに変えて、同じようにくりかえし。ロボットの向きがそろう。 左右独立のライントレースの止まり方と同じ仕組みです。 

変数 B,Cを０にしておく。 

３ｃｍ前進 

黒になったら Cモーター停止 

変数 Cに１を入れる 
黒になったら Bモーター停止 

変数 Bに１を入れる 

変数 Cが１になったか確認 変数 Bが１になったか確認 

変数 B,C 両方が黒になっ

たらループを停止 

黒のとき 黒のとき 

白のとき 白のとき 

白のとき 白のとき 

黒のとき 黒のとき 
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２ ．左右の回転をバッテリー残量に左右されないように、加速・減速を使う（マイブロック：Migi） 

 
   ※ Hidariは Cモーターをリセットし、回転の確認も Cモーターで行います。 

 

３ ．アームを下ろして、野菜を収穫し、持ち上げる。（―のパワーで下がる。＋で持ち上げる） 

 
アームの作り方は YouTubeで https://youtu.be/VaFV2rmpyGU 

https://youtu.be/VaFV2rmpyGU

