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１．Eポートのカラーセンサーで黒線をたどらせよう      練習用機体の作り方 Clipper-01-Wall 

 ① 前回のプログラム１で数値を見よう！ 

 

全体が黒のとき ➡ 

 

半分ほど黒のとき➡ 

 

完全に白のとき ➡ 

 

※読み取れる値はセンサーごとに誤差があります。 

 

 ② カラーセンサーを使って実験しよう！ 

プ
ロ
グ
ラ
ム 

黒線で止めてみよう！ 

 

黒のときは右、白のときは左に動くを繰り返そう 

 

予
想 

しきい値はいくらでできそう？ 700度で何ｃｍ進みそう？ 

 

 

結
果 

  

※５年生の算数です。 

タイヤの直径が５６ｍｍなので、タイヤ 1回転が５６×３．１４で１７６ｍｍ。 

ここから６年生レベル。 

 １回転は３６０度なので、１度あたりの進む距離は、１７６÷３６０＝０．４８８８・・ 

 １００度で約４９ｍｍだから５０ｍｍ×７＝（   ）難しいので１００度で約５ｃｍと覚えよう。 

    ％ 

    ％ 

    ％ 

「しきい値」（黒と白の境目）を求めよう！ 

しきい値＝（白＋黒）÷２ 

 

（   ）より大きかったら白 

（   ）より小さかったら黒 

と判断させることにします。 
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③ミッション２「黒線をたどってオシリアームでケーブルをつかみ、正しい位置に設置しよう！」 

※ 水色は前回の動き 

 

①バック１0cm ②右に 90度回転 ③壁あて 1秒（ロボットの位置を確定） ③前進３０cm  

④右に 90度回転 ⑤Eが黒を見つけるまで前進 ⑥ライントレース 700度（３５ｃｍ） 

⑦右に 180度回転（後ろを向く） ⑧バック２５ｃｍ ⑨オシリアームを閉じる（マイブロック定義：

Sime） ⑩壁あて１秒 ⑪前進１５ｃｍ ⑫左に９０度回転 ⑬バック４５ｃｍ  

⑭オシリアーム開放（マイブロック定義：Ake） 

【作例】 

 

Ａ Ｂ 

ここから

スタート 

アームを開ける

マイブロック 

アームを閉じる

マイブロック 

ライントレース 

３５ｃｍ 
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【作例つづき】 

 

 

 

※マイブロックを使うと、一つのブロックの中にたくさんの動きを詰め込み、繰り返し使うことができま

す。 

 実演動画はこちら→  

 

 

 

 

 

 

④完璧にできた人は、前回、見捨てたケーブルを先に拾って設置し、そのあと、オブジェクトをバックヤ

ードに入れる方法を考えてみよう！ 

分かったこと 


