


ROBOCUBEを使ってみよう！

１．ブロックの組み立て

２．PCからの制御

３．タイル言語の作成

４．プログラミング

５．プログラムの実行

６．自律モード



タッチセンサで前進・停止を繰り返すROBOCUBEを作成



１．ブロックの組み立て

１）モータブロックの組立

モータの回転軸

タイヤパーツをモータブロックの回転軸にはめ込み、ネジで固定します。

モータブロックに車輪をつけ、
タイヤで走行できるようにします



２）ブロックの連結

ブロックの接続面にジョイントボタンをはめます

ブロック同士を接続します

接続完了！



３）ブロックの組立完了

タッチセンサブロックを接続

コントロールブロックを接続

キャスターを接続

タッチセンサで前進・停止を繰り返すROBOCUBEの組立完了！

タッチセンサブロックと
コントロールブロックを
モータブロックに接続し、走
行中にバランスが
とれるよう、
キャスターを接続します



４）電源、PCへの接続

PCとの接続（ゲートウェイ）

外部電源との接続



PCとROBOCUBEを接続した状態



２．PCからの制御
１）ROBOCUBEとコンピュータのバインディング

バインディングボックスをクリックすると
PCに接続したブロックの情報を読み取ります

モータブロック モータブロック

タッチセンサブロック

【組立てウィンドウ】



２）PCからブロックの制御

【モータブロック制御画面】

回転方向

速度入力

モータブロック制御画面で、モー
タの回転方向と速度を入力し、
PCからモータブロックを制御す
ることができます

［車輪が回転］



ブロックの動きを制御するプロ
グラムを設定します

１）モータブロックをドラッグ＆ドロップ

３．タイル言語の作成
１）タイルの作成

２）ブロックのタイルを
　　ダブルクリック

３）「モータブロック制御画面」を表示



２つのモータブロックで車輪を
動かし、前進するプログラムを
作成する場合、２つのブロック
の回転方向を逆にし、速度を同
じにして、それぞれ設定します。

回転方向決定

速度

回転方向

速度

６）定義をタイル化してウィンドウに
　　張り付けます。

５）「タイルプログラミングモード」に切り換え

４）制御内容を設定



モータブロック１の
設定内容

２）タイルの保存

設定したブロックの各制御プログラムを『タイ
ル』にして保存します。

モータブロック２の
設定内容 保存をクリック

タイル化されて
保存



４．プログラミング

ROBOCUBEが前進

タッチセンサが反応したら

ROBOCUBEは停止

タッチセンサが反応したら

プログラムウィンドウに切り換え、定義した各ブロックのタイルをフロー
チャートにして並べます

もしも….

もしも….

ROBOCUBEが前進

前進と停止を繰り返します



５．プログラムの実行
プログラム実行ボタンをクリッ
ク

プログラムがPCから
ROBOCUBEに送られます

プログラム通りにROBOCUBE
が動きます

修正する部分があれば、修正
します

再実行し、動きを確認します

プログラム実行ボタン

作成したROBOCUBEの制御プログラムを
PCからROBOCUBEに送り、実行します

完成！



６．自律モード

プログラムが完成したら、ROBOCUBEを自律モードにして動かします

ブロックとゲートウェイの接続を外します

電源を切り、ブロックと外部電源の接続を外します

コントロールブロックのモードスイッチを「RUN
モード」に切り換えます

電池を搭載したバッテリーブロックを接続します

ROBOCUBEが単独で動き出します



タッチセンサで前進・停止を繰り返すROBOCUBEの完成！


