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■第２章■ キャタピラロボットを動
う ご

かそう 
 

STEP １. モーターを動
う ご

かしてみよう 

1. モーターシールドにつながる５Ｖの線
せん

を外
はず

しましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Arduinoの 5Vの電源
でんげん

はモーターシールドの VCCからもらうことにしているんだけ

ど、USBケーブルをつなぐとセンサーシールドの V端子
た ん し

に USBからの 5Vが出
で

てき

てモーターシールドに 5Vが入
はい

ってしまうんだ。 

モーターシールドに 5Vが入
はい

ってしまうとモーターが動
うご

き出
だ

してしまうので、VCC

につながるケーブルを抜
ぬ

いておくんだよ。 

１ 10 V に挿
さ

したケーブルを抜
ぬ

きま

す。 

モーターシールド センサーシールド 

VCC  10 G 

GND  10 V 

IN1  10 S 

IN2  9 S 

IN3  8 S 

IN4  7 S 

EN1  6 S 

EN2  5 S 
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2. バッテリーケースに充電電池
じゅうでんでんち

を入
い

れましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

電池
で ん ち

の平
たい

らなほうがバッテリーケース

のバネにあたるように入
い

れようね。 

１ バッテリーケースを裏返
うらがえ

し、ふ

たを開
あ

けます。 

２ 単三
たんさん

の充電
じゅうでん

電池
で ん ち

を入
い

れます。 

 

一般
いっぱん

の単三
たんさん

電池
で ん ち

と電圧
でんあつ

が違
ちが

うので、

必
かなら

ず充
じゅう

電
でん

電
でん

池
ち

を使
つか

いましょう。 

 

電池
で ん ち

は 4本
ほん

入
い

れるよ。 

電
でん

池
ち

の向
む

きに

注
ちゅう

意
い

してね。 



キャタピラロボットを作ろう Vol.1 

- 45 - 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３ バッテリーケースのふたを閉
し

め

て、輪
わ

ゴムで固定
こ て い

します。 

４ バッテリーケースのスイッチを

「OFF」（オフ）にします。 

充電
じゅうでん

電池
で ん ち

の電圧
でんあつ

はだいたい1.3～1.4Vぐらい

なので、4本
ほん

をつなぐと 5.2V～5.6Vほどにな

ります。5Vより少
すこ

し高
たか

めですが Arduinoの

動作
ど う さ

範囲
は ん い

なのでこれを Aruduinoの電源
でんげん

と、モ

ーターを動
うご

かすための電源
でんげん

に利用
り よ う

します。 
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3. USB ケーブルで Arduino とパソコンをつなげよう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. EFBlock（イーエフブロック）を起動
き ど う

しましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

コネクタの 形
かたち

をよく見
み

て、コ

ネクタの刺
さ

さ

る向
む

きを 考
かんが

え

ようね。 

１ 「EFBlock（イーエフブロック）」

をダブルクリックします。 

 

１ Arduino に USB ケーブルをつな

ぎます。 

 

２ パソコンに USB ケーブルをつな

ぎます。 
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5. シリアルポートの接続先
せつぞくさき

を指定
し て い

しましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１ 「接続
せつぞく

」をクリックします。 

 

２ 「シリアルポート」をポイン

トします（マウスを合
あ

わせま

す）。 

 

３ 「COM3」をクリックします。 

 

ここでは「COM3」でしたが、

Arduino がつながっている USB

の番号
ばんごう

を選
えら

んでね。 

４ 「シリアルポート 接続
せつぞく

しま

した」と表示
ひょうじ

されたことを確
かく

認
にん

します。 

 

これで、パソコンと Arduinoが

つながったよ。 
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6. 表示
ひょうじ

を「Arduino（アルドゥイーノ）モード」にしましょ

う 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１ 「編集
へんしゅう

」をクリックします。 

 

２ 「Arduino（アルドゥイーノ）モ

ード」をクリックします。 

 

これで準備
じゅんび

完了
かんりょう

だ！ 

いよいよプログラミングだよ。 
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7. モーターを回
まわ

すプログラムを作
つく

りましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１ 「ロボット」をクリックします。 

 

２ 「Arduino プログラム」ブロック

をスクリプトエリアにドラッグ

します。 

 

３ 「ピン 5 の PWM出 力
しゅつりょく

を 0 にす

る」ブロックをドラッグしてつ

なぎ、「ピン 6の PWM出 力
しゅつりょく

を 255

にする」に変更
へんこう

します。 
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４ 「制御
せいぎょ

」をクリックします。 

 

５ 「ずっと」ブロックをドラッグ

してつなぎます。 

 

６ 「ロボット」をクリックします。 

 

７ 「デジタルピン 9出 力
しゅつりょく

を HIGHT

にする」ブロックをドラッグし

てつなぎ、「デジタルピン 10出
しゅつ

力
りょく

を HIGHTにする」に変更
へんこう

しま

す。 
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８ 「デジタルピン 9出 力
しゅつりょく

を HIGHT

にする」ブロックをドラッグし

てつなぎ、「デジタルピン 9

出 力
しゅつりょく

を LOW にする」に変更
へんこう

し

ます。 

９ 「制御
せいぎょ

」をクリックします。 

 

10 「1 秒
びょう

待
ま

つ」ブロックをドラッ

グしてつなぎ、「5 秒
びょう

待
ま

つ」に

変更
へんこう

します。 
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11 「デジタルピン」ブロックを右
みぎ

クリックします。 

 

12 「複製
ふくせい

」をクリックします。 

 

13 複製
ふくせい

されたブロックを図
ず

のよう

につなぎます。 

 

14 「デジタルピン 10出 力
しゅつりょく

を LOW

にする」に変更
へんこう

します。 

 


