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■ロボットを前進させるには(モータ制御1)



モータの接続

• NXTの出力ポートAとCにモータを接続

左のモータ：OUT_A

右のモータ：OUT_C



前進プログラムのPAD

• 10秒前進するアルゴリズム

処理の流れ



モータ制御によるロボットの前進 (p.42: forward.rbt)



■ロボットを回転させるには (モータ制御2)



回転

• ロボットを右に回転させるには

逆方向順方向

OnFwd(OUT_C, 75); OnRev(OUT_A, 75);



右回転プログラムのPAD

• 右回転するアルゴリズム

右回転 前進

10秒間保持

停止

処理の流れ
Cのモータ順回転
Aのモータ逆回転

2秒間保持

停止



モータの制御２ (p.45: rotation.nxc)



ロボットを90度回転させるには

• 90度回転させるには？
→保持させる時間とモーターパワーを調節する

0.5秒に変更



一周するには？

　前進

回転
　前進 回転

　前進

回転

　前進

回転



一周するプログラムのPAD (p.47)

一周 前進

10秒間保持

停止

処理の流れ
Cのモータ順回転
Aのモータ逆回転

0.5秒間保持

停止

4回繰り返す



プログラム（一周）

• 一周するには
→前進と回転を4回繰り返せばよい



■■　演習問題4-5 (p.49)　■■

• スパイラルや星形の軌跡を描くロボットの動きを実現


