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Nrob サンプルプログラム説明書 レスキュー 

2023/11/01 中津川ロボカップジュニア 

 

 

 

－ ラインの検出(けんしゅつ) 

ラインセンサーを使って、黒ラインを検出する。 

 判定値はセンサーモニタを使って確認し書換え必要 
 

 

 
 

 

 

 

 

 

プ ロ グ ラ ム

ループの始まり

Ｓ１（左ラインセンサー）が黒なら

Ｌ１点灯 

そうでないときは消灯

Ｓ２（右ラインセンサー）が黒なら

Ｌ３点灯

そうでないときは消灯

JLSから繰り返し

練習
れんしゅう

問題
もんだい
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－ ライントレース 

左右のセンサーを使ってライントレースをするプログラム 
センサーが黒を検知したらそれから離れる方向に回転、両方白で前進、 

両方黒でゆっくり前進 

 2 つのセンサーの判定とその時の動作 
左 右 動  作 

黒 黒 ゆっくり前進 

黒 白 左回り 

白 黒 右回り 

白 白 前進 

 

 
 

まず、左のセンサーをチェック、左が黒の時でも白の時でも、右のセンサーをチェックする形で 2 種

類のセンサーで得られる 4種類の状態を判定できるようになる。 

新しいコースなどでセンサーの値の調整のために、モータを止めて確認する場合。うまく動作しない

カーブなどでどのような動作をしているか確認するためにも、これと同じようなプログラムを 1ケ用意し

ておくと調整がスムーズになります。 

 

 

ループの始まり

Ｓ１（左ラインセンサー）黒か

S２（右ラインセンサー）黒か？ 

両方黒ならまっすぐ

左のみ黒で左回転

S１白の時も S2を調べる

右のみ黒で右回転

両方白でまっすぐ進む

JLSから繰り返し 

練習
れんしゅう

問題
もんだい
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－ ライントレース 

ラインセンサーの測定値で白から黒に変化する値を使って 

  測定値 

 

０５ ―＞  

 １０ －＞ 

 ３０ ―＞ 

少し黒にかかっているときと、完全にかかっているときそれぞれ対応が違う動作とする例 

 

 

ループの始まり

Ｓ１（左ラインセンサー）完全黒か

S２（右ラインセンサー）完全黒か？ 

両方黒ならまっすぐ

左のみ黒で左回転

S１白の時も S2を調べる

右のみ黒で右回転

両方黒でなくブロックジャンプ

JLSから繰り返し 

ブロックの始まり 

S1中間値？ 

S2 も調べる 

両方中間値なら前に 

左のみで左前に 

左白判定も S2を調べる 

右のみで右前に 

両方白でまっすぐ進む 

センサーが全部黒にかかっている時

と、少し黒にかかっているときはセン

サーの測定値がちがう 
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超音波センサーで前方の障害物を見つけたら、回り込む動作を追加してみよう。 

回り込む動作をブロック(B)にまとめた例です。 

 

 
 

※ 障害物回避動作は障害物の大きさを見ながら、スムーズに回り込めるよう調整してみよう 

ループの始まり

Ｓ１（左ラインセンサー）完全黒か

S２（右ラインセンサー）完全黒か？ 

両方黒ならまっすぐ

左のみ黒で左回転

S１白の時も S2を調べる

右のみ黒で右回転

両方黒でなくブロックジャンプ

S7(超音波センサー) 10cm以下？ 

  ブロック２へジャンプ 

JLSから繰り返し 

ブロックの始まり 

S1中間値？ 

S2 も調べる 

両方中間値なら前に 

左のみで左前に 

左白判定も S2を調べる 

右のみで右前に 

両方白でまっすぐ進む 

ブロック２ 障害物回避右回り 

右に向く 

横へ移動 

向きを戻す 

障害物横を進む 

黒線方向に向く 

右センサーが黒になるまで(白の間) 

 まっすぐ進む 

繰り返し 


