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１．プログラミングしよう。                 練習用機体の作り方 Clipper-01-Wall 

 ① ロボットに自分の体を教えよう！ 

        移動に使うモーターを A+Bにする 

        モーター１回転を１７．５ｃｍにする 

                （車輪の直径５．６ｃｍ） 

        移動スピードを５０％にする 

        ↑の向きに１０ｃｍ移動する（動きはここから） 

 

② 予想を立ててから実験しよう！ 

 ③ミッション１「楽器類をバックヤードに押し込め！」 

 

①バック 40cm ②壁あて 1秒（ロボットの位置を確定） ③前進 2cm ④左に 90度回転  

⑤前進 190cm（楽器をまとめて押し込む） ⑥ゴール！ 
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真横を向かせるには？ 

 

真横を向かせるには？ 

９０度回転！ 
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【作例】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ④いろいろな方向転換 

 

 

 

赤丸の中を１０ずつ変えて実験してみよう！どう変わるかな？ 

 

 

 

 

 ⑤プログラム番号１に入れてほしいプログラム（センサーE、Fの明るさを読み取ります） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                      左右ボタンでセンサーを切り替え 

                  ※ポートにセンサーがないときはー１が表示されます。 

左が A、右が B 

モーター1回転で５．６ｃｍ×３．１４＝１７．５ 

４０ｃｍバック 

１秒バック（壁あて） 

前進２ｃｍ（回転のとき、壁でこすらないため） 

左－１００％（Ａバック、Ｂ前進） 

前進１９０ｃｍ（無理やり押し込む！） 

移動をやめる 

プログラム終了 

分かったこと 


