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ボールセンサーを使って、ボールを追いかける簡単なプログラムをつくってみる。 
 

 
 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

ボール正面？ 
前にすすむ 

いいえ 

はい

es 

回転してさがす 
＝ボールセンサーの値はボール

があると小さくなる。近ければ近

いほど小さい 

プ ロ グ ラ ム

ループの始まり

Ｓ１（中央ボールセンサー）が反応したら

まっすぐ前に 

そうでないときは回転して探す

JLSから繰り返し
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右向きのセンサーを追加して、ボールを見失ったときに、どちらの方向に回転して探すか

を判断できるようにする。 

 

 
 

 
 

 

 

ボール正面？ 
前にすすむ 

いいえ 

はい

es 

右に回転 

ボール右？ 
いいえ 

はい

es 

左に回転 

ループの始まり

Ｓ１（中央ボールセンサー）が反応したら

まっすぐ前に 

ないとき右のセンサーを確認

右にあれば右回り

右になければ左回り

JLSから繰り返し 

モニター用プログラム

 

ボールが見つかっても、左右に回転するのみで
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サッカーのゲームをしていると、あいてロボットや壁などにあたって動けないときがある、

そのような時に一度バックして当たりなおす様プログラムを変えてみよう。 

 

 
 

 

上記プログラムで、ゲーム形式のテストをしてみよう、バックするタイミングやバックする

時間など変えながら、試合で使えるように調整しよう。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

タイマーリセット 

ループの始まり

Ｓ１(正面)ボールチェック

正面にボールあれば直進 

3.0秒以上続いたら

０．７秒バック

タイマーリセット

ボール正面にないときもタイマーリセット

S2(右センサー)チェック

右にあれば 右回転 

なければ左回転 

ループ 
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コンパスを使って、今のロボットが向いている方向を調べ、自ゴール側に向いていたら、

直接ボールに向かわず回り込むようにするプログラムを作ってみよう。 

 

 
 ・コンパス(C1)は電源が入ったときに向いている方向が０で右回りに数字が増え、反対向き

の時は 50 になる。10 行は 40～60 の時(反対方向に向いている)の判定となる 

 

 

※ 上記はロボットサッカーをするための基本的なサンプルです、どんな戦略でゲームを進めるか考え

ながら自分でプログラムを作ってみよう。 

ループの始まり

Ｓ１（正面センサー）チェック

ボールあればブロック１へ 

なければ S2（右）チェック

右にあれば右回転

なければ左回転

ループ

ブロック１

ボール近いか 

  ロボットが反対に向いていないか 

反対向きなら確認用 LEDつけて 

右に回り込む 

 

 

 

回り込み終わりで LED消す 

反対向きでないなら直進 

ボール離れていても直進 


