
SPIKE基礎プログラム
ロボットプログラミング教育

ミッションに使う基本的なプログラムを練習しよう！

はじめるまえに
①ポート（モーター…EとF、センサー…A）
②ペアリング（Bluetoothボタン）

ができているか
チェックしてね♫



画面の説明

プログラムを止めるボタン

プログラムを動かすボタン

プログラム

ここからプログラムを
つくっていこうね



【基本１】前に10cm進む

『回転』を『cm』に

Eモーター Fモーター

10cm



【基本２】前に20cm進む

『10』を『20』に

20cm

20



【基本３】20cm前進して左に曲がる

Fモーター

20cm

１回転分



【基本４】20cm前進して右に曲がる

Eモーター

20cm

１回転分

『F』を『E』に
『左』を『右』に



【基本５】20cm前進して右に90°曲がる

ロボットによって90°に曲げられる角度はちがうよ！
必ず自分たちのロボットの数値をメモしておこう！

Eモーター

20cm

90°分



【応用１】距離センサー
前進し続ける

↓
障害物が20cm以内に
あれば止まる

↓
ニコちゃんを表示する：）



【応用２】タッチセンサー

前進し続ける
↓

障害物にタッチすれば止まる
↓

ニコちゃんを表示する：）



【応用３】カラーセンサー

前進し続ける
↓

赤色を読めば止まる
↓

ニコちゃんを表示する：）



【ヒント１】くり返し

20cm前進する
↓

ニコちゃんを表示する：）

を2回くり返す
↓つまり↓

20cm前進する
↓

ニコちゃんを表示する：）
↓

20cm前進する
↓

ニコちゃんを表示する：）



【ヒント２】条件分岐

10cm前進する
↓

赤を
読んだとき

↓

赤以外を
読んだとき
↓

『火』を表示
↓

『月』を表示
↓

右に曲がる 左に曲がる



【ライントレース１】

Eのモーターは反時計回りで前へ
Fのモーターは時計回りで前へ

白と黒の反射光の平均の数字だよ

前進して黒の線で止まる

ライントレースの時は
ゆっくり動かそう



【ライントレース２】

Eのモーターだけを
動かして黒で止まる

黒線沿いでジグザグ動く

Fのモーターだけを
0.5秒動かして止まる



【ライントレース３】

ライントレース２のくりかえし

→何回くり返せばいいかな？

1回目

2回目

3回目


