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まずは、スパイクとiPadを接続しよう



モーターは（EとF） センサーは（A）

スパイク 基礎 プログラム
まずは、動かしてみよう

き そ



【基本1】前に10㎝進む



【基本2】前に20㎝進む



【基本3】前進20㎝して、左に曲がる



【基本4】前進20㎝して右に90度曲がる

自分のロボットの直角の数値を
はかろう!必ずメモしよう!





モーターは（EとF） センサーは（A）

スパイク 応用 プログラム
センサーを使ってみよう！

おうよう



センサーを使おう
○私たちは、目や耳などを使って情報をえます。
同じようにロボットは、センサーを使って情報をえます。

・距離センサー ･･･ センサーと物体との距離をはかります。
・タッチセンサー ･･･ ボタンを押すと、感知します。
・カラーセンサー ･･･ 色や光の量をはかります。

13距離センサー タッチセンサー カラーセンサー



【応用1】距離センサー
前進して障害物が20㎝以内にあれば止まる



【応用2】タッチセンサー
前進して、タッチすると、止まる



【応用3】カラーセンサー
前進して、赤になると止まる





【ヒント1】順番にならべる（順次）
20cm前進し、 を表示



【ヒント2】繰り返す（繰り返し）
ヒント１を2回繰り返す。



【ヒント３】もし・・・（条件分岐）

もし赤ならば、「火」を2秒表示して、左に10cm?
でなければ、「月」を2秒表示して、右に10cm?



1回目

2回目

3回目



【ライントレース１】
前進して黒の線で止まる。

Eのモーターは
時計と反対回りで前

Fのモーターは
時計回りで前

設定は白と黒の反射光の
平均の数字を入れよう意外と忘れがちな

止めるプログラム

E F



【ライントレース２】
左のモーター（E）だけ動かして黒の線で反応したら、
右のモーター（F）だけを、0.3秒動かして止まる。

Eのモーターだけを動か
して黒で止まる

Fのモーターだけを
0.3秒動かして止まる



【ライントレース３】
ライントレース２を10回繰り返す

目的を達成するためには
何回繰り返せば
よいのだろう?

1回目

2回目

3回目







https://www.youtube.com/watch?v=4qAdFCZGRaU&t=493s


