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●①

衝突回避のプログラムをつくろう4

3

モーターカーの走る速度を決めましょう。

以下のような動作をするプログラムをつくりましょう。

●④ 調べた結果から、障害物までの距離と赤外線フォトリフレクタの値をまとめま

しょう。

●⑤ 赤外線フォトリフレクタの値を利用することで、障害物があるかどうかを判断

することができます。広い範囲の値の中で、判断の基準となる値を「しきい値」

といいます。障害物との距離がどれくらいのときに車が停止すればよいかを考

えて、そこからしきい値を決めましょう。

障害物までの距離が近いほど、

赤外線フォトリフレクタの値は

ただし、障害物に近づきすぎると、

赤外線フォトリフレクタの値は

●② 条件分岐のプログラムをつくるので、「もし～でなければ」ブロックを並べましょう。

●③ 障害物がないときの条件をつくりましょう。

障害物が cm前にあるときにモーターカーが停止する

しきい値を にする

cmより遠いとき）（ cmより近いとき）（

0 100

しきい値

前進する

障害物がないとき

停止する

そうでないとき（障害物があるとき）

障害物がないとき 障害物があるとき

で決めたしきい値
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4 章
ライントレースカー

●④

●①

障害物がないときのモーター

カーの動作のプログラムをつくり

ましょう。

●⑤ 障害物があるときのモーター

カーの動作のプログラムをつくり

ましょう。

●⑦ プログラムを転送して目的通りにプログラムが動いているかを確認しましょう。

●⑥ 条件分岐のプログラムを制御の

「ずっと」ブロックで囲って、　　

のプログラムにつなぎましょう。

障害物を検知したら停止する

4 章
ライントレースカー

車の運転支援の方法の一つとして、道路の白線を検知してレーンから外れな

いように車の向きを調整する技術があります。

今回は赤外線フォトリフレクタを使って黒い線を検知して走るプログラムをつく

りましょう。このようにラインに沿って走る車をライントレースカーと呼びます。
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3章で組み立てたモーターカーの赤外線フォトリフレクタの向きを変えます。

つかうパーツ

3章で組み立てたモーターカー

赤外線フォトリフレクタの向きを変えよう1

●①

しきい値を決めよう3

ブロック

ハーフC 薄水 ×1

テストモードで紙面上の黒と白で赤外線フォトリフレクタの値がどのように変化す

るのかを調べ、黒と白を判別するためのしきい値を決めましょう。

ライントレースのプログラムを考えよう4
黒い線に沿って走らせる方法の一つとして、黒い線の上ではなく、黒い線のふち（黒

い線とまわりとの境界線）に沿って走らせるものがあります。

決めたしきい値より赤外線フォトリフレクタの値が小さいとき、黒い線の上にいる

と判断します。

0 100黒のとき 白のとき

白のときしきい値黒のとき

黒い線のふち

●② 3章で組み立てたモーターカーに    を図のように取り付け、赤外線フォトリフ

レクタのA4コネクターにつなぐと完成です。

●1

入出力設定をしよう2
DCモーターのM1とM2にチェックを入

れ、A4で赤外線フォトリフレクタを選び

ましょう。

コネクターの

向きに注意

3章で組み立てたモーター

カーのブロックと赤外線

フォトリフレクタを図のよ

うに組み替えます。

A4A4
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●①
ライントレースのプログラムをつくろう5

3

モーターカーの走る速さを決めましょう。

黒い線のふちに沿って走らせるには、例えば線の上にいるとき（黒色）と、そうでな

いとき（白色）で次のように車を制御します。

この動きを繰り返すことで、線の上（黒色）とその外（白色）を行ったり来たりしなが

ら線のふちに沿って走るようになります。

プログラムの流れをまとめると、以下のようになります。それぞれの条件のときの正

しい動作を選びましょう。

●② 黒い線の上にいるかどうかを判定するプログラムをつくりましょう。

●③ 黒い線の上にいるときのモーターカーの動作のプログラムをつくりましょう。

線の上にいるとき（黒色）

黒い線のふちに近づくように右に曲がる 黒い線のふちに近づくように左に曲がる

そうでないとき（白色）

で決めたしきい値

●④ 黒い線の上にいないときのモーターカーの動作のプログラムをつくりましょう。

M1 M2

停止 正転

正転 停止

M1 M2

速さを決める
ずっと
もし

でなければ

なら黒い線の上にいる

右に曲がる・左に曲がる

右に曲がる・左に曲がる
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●⑤ ●①条件分岐のプログラムを制御の「ずっと」ブロックで囲んで、　　のプログラム

とつなぎましょう。

●⑥ プログラムを転送して、33～34ページのコースでモーターカーを走らせて、目

的通りにプログラムが動いているかを確認しましょう。

ラインに沿ってモーターカーが走る

テキストの２8ページを振り返り、赤外線フォトリフレクタ

の値を見直して、もう一度しきい値を決める。

ラインに沿って走らないとき

しきい値が適切

に設定できてい

ない。

DCモーターの速さを遅くする。

走 る 速 度 が 速

く、カーブでライ

ンから外れる。

つまずいた理由 見直すところ

適切なしきい

値に変更する

適切なしきい

値に変更する

適切な速さに

変更する

適切な速さに

変更する
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ライントレースコース（31ページで使用）
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ライントレースコース（31ページで使用）
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巻末資料①鉱山（13ページで使用） 巻末資料②工場（13ページで使用）
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巻末資料①鉱山（13ページで使用） 巻末資料②工場（13ページで使用）
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