
1. 準備

2. プログラムの基本

3. プログラムの応用

4. まとめ

ロボットを動かしてみよう
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ミュウロボエディタ画面の説明

・プログラムを作る・送る

・計測や制御(手動操作)
・そのほか(プログラム操作など)

2



①ミュウロボへ転送

②ケーブルをはずす

③リセットスイッチを押す

④プログラムを保存したり
消したりする

プログラムを
ミュウロボに
送る
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PCに保存して
あるプログラ
ムを呼び出す

ミュウロボ上
のプログラム
を呼び出す

ミュウロボでプログラム
実行させる手順

プログラムを
PCに保存する

編集画面
の消去

ミュウロボで
計測する

リモート操作
する



進む(0.5秒)

はじめ

おわり

さがる(1.5秒)

右回転(1秒)

ブザー(0.5秒)

動作をつづける時間

【順次構造】

※数字は0から255まで

2. プログラムの基本

動作に必要な「命令の言葉」を順番に上からならべる

命令の言葉, XX  (, XX)
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※同じ動作がずっと繰り返される

【繰り返し構造】 (ある条件の下で) 同じ処理を繰り返す
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ブザー(0.1秒)

はじめ

停止(0.1秒)

アンカー,10
ブザー,1
停止,3

ジャンプ,10

繰り返す{
ブザー,1
停止,3

}



※信号の有無によって違った動作

【選択構造】 2つ以上用意された処理の中から，
ある条件によって実行する処理を選ぶ

6

アンカー,10
入力ありジャンプ,30,2
ブザー,1
停止,3
アンカー,20
ブザー,2
停止,2
ジャンプ,10

アンカー,30
ブザー,1
停止,1

ジャンプ,20

繰り返す{
入力あり(2){

ブザー,1
停止,1

}
そうでなければ{

ブザー,1
停止,3

}
ブザー,2
停止,2

}

In2への入力

入力あり

入力なし

音0.1秒
停止0.1秒

音0.1秒
停止0.3秒

音0.2秒
停止0.2秒



3. プログラムの応用

① ミュウロボを

28cm進める

時間XX

② ミュウロボを

90°左回転さ

せる時間XX

※電池の状態，左右のタイヤ，ギヤボック
スの状態によって時間は変化します！

プログラムの命令は時間を指定（動作の大きさではない）

一定の距離を進めさせる，角度を回転させるためには？
【コース走行】
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コース

ミュウロボの部品の性質をよく
知り，自分の考えた通りに動く
ように工夫する

ミュウロボのおかしな動きの原
因は、プログラムミスがほとん
どである

他のロボット，身の回りの製品
のうごきについても考えてみる
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約28cm



ﾗ
8
34

※ 音の高さ(音程)、音の長さの2つがキーポイント

周 波 数 (H z ) 1 0 4 6 1 1 0 8 1 1 7 4 1 2 4 4 1 3 1 8 1 3 9 6 1 4 7 9 1 5 6 7 1 6 6 1 1 7 6 0 1 8 6 4 1 9 7 5

音 程 デ ー タ 5 9 5 5 5 2 4 9 4 6 4 4 4 1 3 9 3 7 3 4 3 2 3 1

C C # D E ♭ E F F # G G # A B ♭ B

ド ド # レ ミ ♭ ミ フ ァ フ ァ # ソ ソ # ラ シ ♭ シ

表 　 「 電 子 音 」 命 令 の 音 程 デ ー タ

音 程

電子音, 8, 34

音の長さ(電子音命令をつづける時間)

音の高さ(音程)

命令の書き方（“ら”の音を0.8秒ならす場合）

【音を鳴らそう】
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1分で72拍 (音) → 1拍は60/72秒 → 1拍 約0.8秒

1小節

4分音符(1小節を4分割した長さ)

2分音符(4分音符の2倍長)
8分音符(4分音符の1/2長)

8 8 16         8  8 16         8  8   8   8     8 4  4  16       8    8   8   8    8  4  4  16

4分音符を1拍(下の4の意味)とし4拍で1小節(上の4)

ﾗ ﾗ ｼ ﾗ ﾗ ｼ ﾗ ｼ ﾄﾞ ｼ ﾗ ｼ ﾗ ﾌｧ ﾐ ﾄﾞ ﾐ ﾌｧ ﾐ ﾐ ﾄﾞ ｼ

34 34 31         34 34 31         34 31  29  31   34 31 34 44        46  59  46  44    46 46 59 62

4分音符
0.8秒

【 音だしプログラムの考え方 】

プログラムの書き方
①（音を出す長さ，音程）の

数字をひとまとめにする
② 命令の言葉をつくる
③ くりかえす

電子音,8,34
電子音,8,34
電子音,16,31
・・・・・・
・・・・・・
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1. 電気配線について

2. 制御技術の基本

3. 計測技術の基本

4. 計測・制御への応用

計測制御へと応用してみよう
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内
部
の
電
気
配
線

ブ
レ
ッ
ド
ボ
ー
ド

ブレッド
ボード

12



LED

電池

LEDを点灯させる

ｽｲｯﾁ

足が長い方

LEDスイッチ 13

※回路にはLEDやコ

ンピュータポートの保
護のため抵抗（100Ω
程度）を入れた方が良
い



アンカー,20
ポート出力,1,16
停止,1
ジャンプ,20

LED

ｺﾝﾋﾟｭｰﾀ

LEDを制御して点灯

ブロック繰り返し,20,5

ブロックはじめ,20
ポート出力,1,16
停止,1
ブロックおわり

ミュウロボエディタ画面
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※回路にはLEDやコ

ンピュータポートの保
護のため抵抗（100Ω
程度）を入れた方が良
い



アンカー,10
AN,11
CMP,50
JC,20
ブザー,1
停止,1  

ジャンプ,10

アンカー,20
CMP,30
JC,30
ブザー,1
停止,2 

ジャンプ,10

ラベル,10
信号ありでジャンプ,20,3
右回転,1
止まる,1
ジャンプ,10

ラベル,20
進む,1
ジャンプ,10

アンカー,10
入力なしジャンプ,20,3
ポート出力,0,0
ジャンプ,10

アンカー,20
ポート出力,0,16
ジャンプ,10

Q. 光を求めて走行
させるには？

Q. 防犯灯にするには？

Q. 光の量に応じて
違う動作をさせる？

ミュウロボエディタ画面

光ｾﾝｻｰ

LED

ｺ
ﾝ
ﾋ
ﾟ
ｭ
ｰ
ﾀ

光の量で違った動作をさせよう
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※回路にはLEDやコ

ンピュータポートの保
護のため抵抗（100Ω
程度）を入れた方が良
い



アンカー,10
入力なしジャンプ,20,4
右回り,1
停止,1
ジャンプ,10

アンカー,20
前進,0

ジャンプ,10

ライントレースロボットを作ってみよう

（枠からはみ出ないロボットのプログラム例）
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（白線）→  In4
（赤線）→ +V
（黒線）→ -V

感度調整 光反射センサー

（可変抵抗）
センサー基板

配線

繰り返す{
入力なし繰り返す(4){

前進,0
}
右回り,1
停止,1

}

※白線を他の入力
ポートに繋げた場合、
右のプログラム中の
青字の数字を対応す
るポートの番号に変え
る（例．In3に繋げた時
は3にする）



アンカー,10
入力なしジャンプ,20,4
前進,0
ジャンプ,10

アンカー,20
右回り,1
ジャンプ,10

枠からはみ出ないロボットを作ってみよう

（枠からはみ出ないロボットのプログラム例）
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感度調整 光反射センサー

（可変抵抗）
センサー基板

繰り返す{
入力なし繰り返す(4){

右回り,1
}
前進,0

}

（白線）→  In4
（赤線）→ +V
（黒線）→ -V

配線

※白線を他の入力
ポートに繋げた場合、
右のプログラム中の
青字の数字を対応す
るポートの番号に変え
る（例．In3に繋げた時
は3にする）


