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裏へ続く

プログラムの例

障害物回避を応用して
壁ぞいをフープの方向に走る

ライントレースを応用して
フープの方を向いて止まるようにする

障害物回避 ライントレース

変数ブロッックをループの終了
条件として使うための準備

変数ブロックをループの終了条
件として使うための準備

ライントレースの終わりの黒線をこえて
フープ ( 壁 ) の方向を向く

モータを完全に停止させる

シュート
スタートの黒わくを通過するため
に少しの間前進する

ライントレースに入りやすい
ように向きを変える

先週まで作ってきたものに
追加＋変更

ブロックの設定

変数ブロックには最初にどんな値が
入っているかわからないので，”偽 ” を
書き込んで変数の中身がわかるように
する．（変数の初期化）

ライントレースが終わったという合図
（”正 ”）を変数ブロックに記録する

　 の合図を読み取ってループブロック
に知らせる．（合図が ”正 ” ならループ
を抜ける）

直進してベースキャンプに入る
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完走に向けてがんばろう！！

ブロックの設定 続き

左回転してフープ（または壁）の方を向く

壁にぶつかりながらフープを目指す

左側のライトセンサが黒いラインに
反応したら壁にそって進むのをやめる

少しバックしてできるだけフープの
正面を向けるようにする

シュートラインまで直進

両方のライトセンサがラインに反応す
るように調節

両方のライトセンサがラインに反応す
るように調節

シュートに備えてモータ A , C を
完全に止める
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