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■第２章■ 追
お

っかけロボを作
つ く

ろう 
 

近
ちか

くにあるものを追
お

いかけるロボットを作
つく

りましょう。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

顔
かお

を回
まわ

して近
ちか

く
く

にあるものを探
さが

します。 

一
いち

番
ばん

近
ちか

くのものの

方
ほう

向
こう

に進
すす

んで、ぶ

つかる前
まえ

に止
と

まり

ます。 
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STEP １. いろんなブロックを準備
じ ゅ ん び

しよう 

1. 顔
かお

の角度
か く ど

を変
か

えるブロックを作
つく

りましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２ 「データ・その他
た

」をクリック

します。 

 

３ 「ブロックを作
つく

る」をクリック

します。 

 

４ ブロック名
めい

に「顔
かお

の角度
か く ど

」と 入
にゅう

力
りょく

します。 

 

５ 「オプション」をクリックしま

す。 

 

１ 新
あたら

しいプロジェクトを開
ひら

きま

す。 
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６ 「数値
す う ち

の引数
ひきすう

を追加
つ い か

」をクリッ

クします。 

 

７ 引数
ひきすう

に「角度
か く ど

」と入 力
にゅうりょく

します。 

 

８ 「ＯＫ」をクリックします。 
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「顔
かお

の角度
か く ど

」という

定義
て い ぎ

ブロックが表示
ひょうじ

されました。 

引数
ひきすう

の「角度
か く ど

」はドラッグして使
つか

うんだったね。 

10 引数
ひきすう

の「角度
か く ど

」にサーボモータ

ーを回転
かいてん

させます。 

 

９ 「角度
か く ど

の調 整
ちょうせい

」という変数
へんすう

を作
つく

ります。 
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2. 距離
き ょ り

を測
はか

るブロックを作
つく

りましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

超音波
ちょうおんぱ

センサーで使
つか

うのは 14番
ばん

と 15番
ばん

ピンだったね。 

３ 「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

ンサーの値
あたい

を入れます。 

 

１ 「距離
き ょ り

を測
はか

る」というブロック

を作
つく

ります。 

 

２ 「距離
き ょ り

」という変数
へんすう

を作
つく

ります。 
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超音波
ちょうおんぱ

センサーで距
きょ

離
り

が測
はか

れない時
とき

は「0」になるんだったね。でも、「0」

だと都合
つ ご う

が悪
わる

いので「9999」に置
お

き換
か

えておくんだ。 

４ 「距離
き ょ り

」が「0」の時
とき

は「距離
き ょ り

」

を「9999」にします。 
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3. モーターの出力
し ゅ つ

を変
か

えるブロックを作
つく

りましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

「 出 力
しゅつりょく

」の 値
あたい

でモーターの回転
かいてん

ス

ピードが変
か

わるんだね。 

２ 引数
ひきすう

の「 出 力
しゅつりょく

」でモーターの

回転
かいてん

スピードを変
か

えます。 

 

１ 「 出 力
しゅつりょく

」という数値
す う ち

の引数
ひきすう

を

持
も

った「モーター 出 力
しゅつりょく

」とい

うブロックを作
つく

ります。 
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4. 右
みぎ

のモーターの回転方向
かいてんほうこう

を決
き

める「右
みぎ

モーター」ブロッ

クを作
つく

りましょう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１ 「データ・その他
た

」をクリック

します。 

 

２ 「ブロックを作
つく

る」をクリック

します。 

 

３ ブロック名
めい

に「右
みぎ

モーター」と

入
にゅう

力
りょく

します。 

 

４ 「オプション」をクリックしま

す。 
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５ 「文字列
も じ れ つ

の引数
ひきすう

を追加
つ い か

」をクリ

ックします。 

 

６ 引数
ひきすう

に「方向
ほうこう

」と入 力
にゅうりょく

します。 

 

７ 「ＯＫ」をクリックします。 

 



キャタピラロボットを作ろう Vol.3 

- 43 - 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

「方向
ほうこう

」が「前進
ぜんしん

」の時
とき

は右
みぎ

のモーターの回転
かいてん

を前
ぜん

進
しん

する方向
ほうこう

に、それ以外
い が い

は後退
こうたい

する方向
ほうこう

に設定
せってい

する

んだ。 

８ 引数
ひきすう

の「方向
ほうこう

」が「前進
ぜんしん

」の時
とき

は

右
みぎ

のモーターの回転
かいてん

を前進
ぜんしん

する

方向
ほうこう

に、それ以外
い が い

は後退
こうたい

する方
ほう

向
こう

に設定
せってい

します。 

 

式
しき

の中
なか

で文字列
も じ れ つ

を使
つか

うとき

は、半角
はんかく

の「”」（ダブルクォ

ーテーション）で文字列
も じ れ つ

を囲
かこ

んでくださいね。 

 

 

「”」は「Shift」を押
お

しなが

ら「２」を押
お

すと出
で

るよ。 


