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講座の概要 

講座名：ロボットをつくろう－後編－ 
 
講師：川上博（徳島大学名誉教授） 
   辻明典（徳島大学ソシオテクノサイエンス研究部 
       総合技術センター） 
 
曜日・時間：土曜日  10時00分～11時30分 
 
スケジュール： 
① 10／4   2輪移動ロボットの組み立て 
② 10／11 ロボットのセンサの機能試験 
③ 10／18 ロボットの走行実験１（前進，後退，左折，右折，停止） 
④ 10／25 ロボットの走行実験２（赤外線リモコン） 
⑤ 11／8   センサを用いたライントレース 
⑥ 11／15 ラインに沿うPI制御（予定） 
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製作するロボットの外観 

Arduino互換 
マイコンボード 

モータ制御ボード 

二輪移動型ロボット（JJ) 
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マイコンボード（前編） 

JJに出来ること 
 

 ① マイコンのプログラム 
 

 ② フルカラーLEDの点灯 
 

 ③ スピーカを鳴らす 
 

 ④ リモコンによる操作 
 

 ⑤ プログラム起動スイッチ 
 

 ⑥ 有線・無線通信 
 

 ⑦ センサ増設など拡張エリア 
 

 ⑧ Arduino互換ピンヘッダ 
 
 Arduino Leonardo互換ボード 
 として使用可能 
 

① 

② 

③裏面 

④ 

⑤ 

⑥ ⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑧ 
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モータドライバボード（後編） 

JJに出来ること（つづき） 
 

 ⑨ 電源供給（単３電池2本） 
 

 ⑩ サーボモータ（2個）の制御 
 

 ⑪ フォトインタラプタ（3個） 
   によるライントレース 

⑨ 
⑩ ⑩ 

⑪ 

 

・ロボットのしくみを知る。 
 

・プログラミングを習得する。 
 

・センサの制御を知る。 
 

・マイコンの使い道を考える。 
 

・アイデア次第でロボット以外にも。 

ロボット製作の目的 
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製作するロボットのデモ 

JJに出来ること 
 

 ① リモコン動作 
  赤外線受信センサ 
  サーボモータ 
 
 

 ② ライントレース 
  フォトインタラプタ 
  サーボモータ 
 
 

 ③ 対象追跡（応用） 
  赤外線距離センサ 
  サーボモータ 
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2014(平成26年度)ロボットをつくろう（後編）配付部品 

配付部品の確認 

 モータドライバ基板（1枚） 
 車輪セット（1個） 
 サーボモータ（2個） 
 電池ボックス（1個） 
 フラットケーブル（1本） 
 ねじセット（1式） 
 部品（1式） 
 
注意： 
 ・部品の実装方法がわからない箇所があれば，そのままにして 
  次週お持ち下さい． 



4 ロボットの製作（別紙参照） 
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諸注意 
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モータドライブボード完成（表） 
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モータドライブボード完成（裏） 
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