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■第１章■ 超音波センサーを取り付けよう 
 

STEP １. ロボットの顔を作りましょう 

1. ロボットの顔に部品を取り付けましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ロボットの顔の

下に部品を取り

付けますよ。 

１ このような部品を用意します。 
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2. ロボットのボディーを外しましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

こんなふうに取

り付けができた

かな。 

１ ロボットの前のアクリル板のネ

ジ（4本）を取り外します。 

 

２ 上からネジで止めます。 
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3. ロボットにサーボモーターを取り付けましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２ 取り付け用の部品に、サーボモ

ーターの線を通します。 

 

こんなふうに取

り外せたかな。 

１ このような部品を用意します。 

サーボモーター 

これがサーボモー

ターだよ。 

モーターの回転す

る角度を指定する

ことができるんだ。 
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３ 取り付け用の部品の穴にサーボ

モーターをはめ込みます。 

 

４ ボディーの裏側からサーボモー

ターをはめます。 

 

５ 12mm のボルトとナットで固定し

ます。 
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裏から見た

らこんなふ

うだね。 

６ ケーブルをはさみ込まないよう

にして、ボディーを取り付けま

す。 

 

７ 6mmのボルトで固定します。 

（4か所） 
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4. サーボモーターに顔をつけましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１ サーボモーターに顔を挿し込み

ます。 

 

２ サーボモーターの線をセンサー

シールドにさします。 

 

サーボモーター センサーシールド 

  4 G 

  4 V 

  4 S 

 

線の色をよ

く確認して

ね。 
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STEP ２. サーボモーターを 90度に向けるプログラム 

1. モーターシールドに行くケーブルを抜きましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

モーターが動き出してしまわないように、VCCにつながるケーブ

ルを抜いておくんだったね。 

１ 10 V に挿したケーブルを抜きま

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. USB ケーブルで Arduino とパソコンをつなげよう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. EFBlock（イーエフブロック）を起動しましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

コネクタの形

をよく見て、コ

ネクタの刺さ

る向きを考え

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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4. シリアルポートの接続先を指定しましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１ 「接続」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

の番号を選んでね。 

４ 「シリアルポート 接続しま

した」と表示されたことを確

認します。 

 

これで、パソコンと Arduinoが

つながったよ。 
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5. 表示を「Arduino モード」にしましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6. 顔を正面に向けるプログラムを作りましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１ 「編集」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。 

 

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。 

 


