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■第２章■ 衝突
し ょ う と つ

回避
か い ひ

ロボットを作
つ く

ろう 
 

STEP １. 超音波
ち ょ う お ん ぱ

センサーで距離
き ょ り

を測
は か

ろう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. 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。 

ロボットの前
まえ

に箱
はこ

を置
お

いて、箱
はこ

までの

距
きょ

離
り

を測
はか

ってみま

しょう。 
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2. 距離
き ょ り

を測
はか

って、シリアルモニタに表示
ひょうじ

するプログラムを

作
つく

りましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１ 「制御
せいぎょ

」をクリックします。 

 

２ 「ずっと」ブロックをドラッグ

してつなぎます。 

 

４ 「Serial  display bound 9600」

ブロックをドラッグしてつなぎ

ます。 

 

３ 「ロボット」をクリックします。 
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５ 「read ultrasonic sensor trig 

pin 13 echo pin 12」ブロック

を ド ラ ッ グ し て 、「 Serial  

display bound 9600」ブロック

にはめます。 

 

７ 「制御
せいぎょ

」をクリックします。 

 

８ 「1 秒
びょう

待
ま

つ」ブロックをドラッ

グしてつなぎます。 

 

６ 「trig pin」を「14」に、echo pin

を「15」に変更します。 

 

アナログピンの 0番
ばん

「A0」は「14」、アナロ

グピンの 1番
ばん

「A1」は「15」として入 力
にゅうりょく

す

るんだ。 

超音波
ちょうおんぱ

センサーは trig pin（トリガーピン）

で音
おと

を出して、echo pin（エコーピン）で反
はん

射
しゃ

して帰
かえ

ってきた音
おと

を聞
き

いているんだよ。

音
おと

を出
だ

してから帰
かえ

ってくるまでの時
じ

間
かん

で距
きょ

離
り

がわかるんだね。 

９ プログラムを Arduino にアップ

ロードします。 
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3. マイコンボードからの通信
つうしん

を Arduino IDE のシリアルモ

ニタで確認
かくにん

しましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２ 「シリアルポート」をポイント

します。 

 

３ 「COM3」をクリックします。 

 

Arduino IDE のシリアルモニタでシ

リアルポートを使
つか

うので、EFBlockと

シリアルポートの接続
せつぞく

を切断
せつだん

するん

だったね。 

４ 「Arduino IDE で編 集
へんしゅう

」をクリ

ックします。 

 

１ 「接続
せつぞく

」をクリックします。 
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５ 「ツール」をクリックします。 

 

６ 「シリアルポート」をポイント

します。 

 

７ 「COM3」をクリックします。 

 

すでにチェックが入
はい

っている

場合
ば あ い

はクリックをしなくても

いいよ。 

８ 「ツール」をクリックします。 

 

９ 「シリアルモニタ」をクリック

します。 

 

Arduino IDEが

開
ひら

きました。 
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シリアルモニタに箱
はこ

までの距離
き ょ り

が表示
ひょうじ

さ

れました。 

だいたい 10 センチだ

ね。 

10 箱
はこ

をロボットに近
ちか

づけます。 

 

箱
はこ

までの距離
き ょ り

が変
か

わりまし

たね。 
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11 箱
はこ

をどけます。 

 

距離
き ょ り

の表示
ひょうじ

が 

0.00 になるこ

とがあるね。 

測
はか

る距
きょ

離
り

が長
なが

すぎるとちゃんと測
はか

れ

なくて、「0.00」になってしまうんだ。 

  

 箱
はこ

までの距離
き ょ り

をいろいろ変
か

えてみて、どのあたりで「0.00」になるのか確
たし

かめてみましょ

う。 
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4. 測
はか

った距
きょ

離
り

を変
へん

数
すう

に入
い

れましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

12 「閉
と

じる」をクリックします。 

 

１ 「データ・その他
た

」をクリック

します。 

 

２ 「変数
へんすう

を作
つく

る」をクリックしま

す。 
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３ 変
へん

数名
すうめい

に「距離
き ょ り

」と 入
にゅう

力
りょく

しま

す。 

 

４ 「ＯＫ」をクリックします。 

 

５ 「距離
き ょ り

を 0 にする」ブロックを

ドラッグしてつなぎます。 
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「距離
き ょ り

」という変数
へんすう

に超音波
ちょうおんぱ

センサーからの値
あたい

が入
はい

るわけだね。 

６ 「read ultrasonic sensor trig 

pin 14 echo pin 15」ブロック

をドラッグして、「距離
き ょ り

を 0にす

る」ブロックにはめます。 

 


