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4 章
ブロック運びゲームブロック運びゲーム

3章では、ボタンやタッチセンサーをつかって、自由に操縦できるロボットアーム

のプログラムをつくりました。4章では、コースをつかってブロック運びゲームに

挑戦します。

コース内のブロックは台の上に乗っており高さがあります。このブロックを運

ぶためには上下方向も自由に操作できる必要があります。変数をつかって上下

方向のサーボモーターＤ10も１度ずつ角度が変えられるようにプログラムを改

良しましょう。

4 章

運ぶブロック

運ぶブロック

高さの違う台を2つつくって、その上に運ぶブロックを乗せましょう。台を動かさ

ずに、２つのブロックを点線の中に入れることができればゲームクリアです。

 1 に置く高い台と 2 に置く低い台をつくりましょう。また、2つ目の運ぶブロ

ックをつくりましょう。

コースを用意しよう1

●① ブロックを図のように組み立てます。

ステーを重ねる
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左右のときと同様に上下方向もうでを自由に操作できるようにしましょう。上

下の動きはＡ1とＡ2のボタンと変数「d10」で制御します。以下の表にしたがっ

てプログラムをつくりましょう。また、左右のときと同様に、0度と180度で変

数の変化に制限をつけましょう。

2 上下のうでの動作のプログラムを
改良しよう

Ｄ10のサーボモーターを
変数「d10」度にする

押されるボタン Ａ1

1ずつ大きくなる

Ｄ10のサーボモーターを
変数「d10」度にする

Ａ2

うでの動作 上に1度ずつ動く 下に1度ずつ動く

1ずつ小さくなる変数「d10」

プログラム

●①Ｄ10のサーボモーターの角度を保存する変数「d10」をつくりましょう。

●②Ａ1のボタンが押されているときのプログラムをつくりかえましょう。

●③ ブロックを図のように組み立てます。

●② 　 にブロックを図のように取り付けます。

●④

●⑤

●①

ブロックを図のように組み立てます。

ブロックを図のように組み立てます。

コースの 1 に
置く

コースの 2 に
置く

39
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手が閉じているか開いているかの状態を変数「joutai」に保存します。手が開

いているときは「0」を、閉じているときは「1」を保存しましょう。

すると、タッチセンサーを押したときの手の動きは、「joutai」の値から以下の

ようにわけることができます。

　これらを条件としてまとめると、以下のようになります。

もし　タッチセンサーの値が0　なら

もし　「joutai」の値が0　なら

　　　　　　手を閉じて、「joutai」に1を保存する

そうでなければ(「joutai」の値が1なら)

　　　　　　手を開いて、「joutai」に0を保存する

タッチセンサーを
押す

開く

joutaiに1を保存する

joutaiの値が0のとき

joutaiの値が1のとき

joutaiに0を保存する

開いている 閉じている

0 1

手

joutaiの値

閉じる

ゲームをしている最中に手を開くためにタッチセンサーを押し続けていると、

他のボタンの操作が行いにくいときがあります。そこで、タッチセンサーを押

すたびに手の開閉が変わるようにプログラムを改良しましょう。このようなプ

ログラムは、変数をつかって手が閉じているかどうかの状態を判断することで

つくることができます。

・・・

タッチセンサーを
押す

タッチセンサーを
押す

タッチセンサーを
押す

開く 開く閉じる

3 手の動作を改良しよう

●③Ａ2のボタンが押されているときの

プログラムをつくりかえましょう。

●④ 最初のＤ10の角度が90度なので、

「d10」の最初の値も90にしましょう。

開いている

閉じている
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●⑤ プログラムを転送して、ブロック運びゲームに挑戦しましょう。

●④ 手を開くときのプログラムをつくりましょう。手を開いた後に、開いている状

態を表す「0」を「joutai」に保存しましょう。

手が閉じて
いるとき

プログラム例

4 手の動作のプログラムを改良しよう

●① 手の状態を判断するための「joutai」という変数をつくりましょう。

●② 最初は手を開けた状態で始めるため、　　　　　　　　を入れましょう。

●③ 手を閉じるときのプログラムをつくりましょう。手を閉じた後に、閉じている

状態を表す「1」を「joutai」に保存しましょう。

手が開いて
いるとき

タッチセンサーを
押したとき
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●⑤ プログラムを転送して、ブロック運びゲームに挑戦しましょう。

●④ 手を開くときのプログラムをつくりましょう。手を開いた後に、開いている状

態を表す「0」を「joutai」に保存しましょう。

手が閉じて
いるとき

プログラム例

4 手の動作のプログラムを改良しよう

●① 手の状態を判断するための「joutai」という変数をつくりましょう。

●② 最初は手を開けた状態で始めるため、　　　　　　　　を入れましょう。

●③ 手を閉じるときのプログラムをつくりましょう。手を閉じた後に、閉じている

状態を表す「1」を「joutai」に保存しましょう。

手が開いて
いるとき

タッチセンサーを
押したとき
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巻末資料②（4章で使用）巻末資料①（2章と3章で使用）
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巻末資料②（4章で使用）巻末資料①（2章と3章で使用）
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