
地域ICTクラブ 
山中児童センター １０月２５日（木） 
(株 )インテトラス 中  裕也、四津谷  瞬  
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本日の流れ 

授業のルール 

前回の振り返り 

バギーを 

動かそう 

自分が作る 

作品を考えよう 

micro:bitで動くバギー（車）を動かそう！ 
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micro:bitを使った自分の作品を考えよう！ 



授業のルール 
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参加してくれたみんなへ 

・途中で休憩時間をとります。 

 疲れた子はいつでも休憩をしてかまいません。 

・飲み物もＯＫです。机にこぼさないように注意してください。 

・わからないことがあったら近くの大人に質問してください。 

・まわりの子が困っていたら手伝ってあげてください。 

 みんなでおもしろいものを作りましょう。 
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・子どもと一緒に考えて、アドバイスしてあげてください。 

・わからないことがあれば中や四津谷に聞いてください。 

＜大人の方々へ＞ 



機材について 

・パソコンやマイクロビットはみんなで使います。 

 やさしく使ってください。 

 

・もし「動きが変だ」「壊れたかもしれない」と思ったらすぐに 

 言ってください。 
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前回の振り返り 
前回やったことを思い出して、今回の授業に取り組もう！  
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サーボモーターってなに？ 

• 回転などがコントロールできるモーター 

• 制御信号で位置や方向、角度を変えることができる 

• バギーキットの「FS90R」というモータは360度回転し回る方向 とスピード を 
  変えることができる。バギーの左右の車輪にそれぞれついている。 

 

茶色 

赤 

オレンジ 

GND（マイナス側） 

制御信号 

プラス側 



バギーを動かす（前進、後進、停止） 

「サーボ出力する 端子P〇 角度〇」はサーボモーターを入
力した角度によって動かす。 

360度回転サーボモーターのときは回る方向とスピードが
変わる。 

👈左のプログラムの動き （①から⑥を繰り返す） 
  ①前進する 
     ↓ 
  ②1000ミリ秒待つ（1秒前進する） 
     ↓ 
  ③後進する 
     ↓ 
  ④1000ミリ秒待つ（1秒後進する） 
     ↓ 
  ⑤停止する 
     ↓ 
  ⑥1000ミリ秒待つ（1秒停止する） 
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前進 

後進 

停止 

※ 前進と後進が逆の場合は  モーターとmicro:bitの 
  接続コードがクロスしているので、コードを接続しなおすと直る。 ※ 「一時停止（ミリ秒）」 



バギーを動かす（左回転、右回転） 

「サーボ出力する 端子P〇 角度〇」はサーボモー

ターを入力した角度によって動かす。 

360度回転サーボモーターのときは回る方向とス

ピードが変わる。 

👈左のプログラムの動き （①から④を繰り返す） 
  ①左回転する 
     ↓ 
  ②1000ミリ秒待つ（1秒左回転する） 
     ↓ 
  ③右回転する 
     ↓ 
  ④1000ミリ秒待つ（1秒右回転する） 
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左回転 

右回転 



【参考】バギーを動かす（パッケージ追加） 

「高度なブロック」⇒「パッケージを追加する」をクリックする 

          と入力する 
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「kitronik」 

「kitronik-servo-lite」をクリックする 
↓ 

「Servo:Lite」パッケージが追加される 



【参考】バギーを動かす（ 「Servo:Lite」での前進、後進、停止） 
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前進 

後進 

停止 

前進 

後進 

停止 

入出力端子 Servo:Lite 



【参考】バギーを動かす（ 「Servo:Lite」での前進、後進、停止） 
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右回転 

入出力端子 Servo:Lite 

左回転 

右回転 

左回転 



【参考】バギーを動かす（ 「Servo:Lite」を使おう） 
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右回転 

Servo:Liteのブロックを使ってバギーを動かそう 

左回転 

前進 

後進 

停止 



バギーのＬＥＤを点灯させよう！ 
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バギーのＬＥＤを点灯する（パッケージ追加） 
「高度なブロック」⇒「パッケージを追加する」をクリックする 
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「neopixel」をクリックする 
↓ 

「Neopixel 」パッケージが追加される 



バギーのＬＥＤを点灯する（１色で点灯）  1/2  

1. 「変数」－「変数を追加する」で好きな名前（例は、「pixel」）を入力してＯＫをクリック 

2. 「変数」－「変数 変数▼を 0 にする」を「最初だけ」の中に入れる 

3. 「変数▼」の▼をクリックして作った変数の名前を選ぶ 

（次のページにつづく） 

16 

ＬＥＤの数を入力 

色を選ぶ 

色を選ぶ 同じ名前の変数にする 



バギーのＬＥＤを点灯する（１色で点灯）  2/2   

4. 「Neopixel」－「端子 P0▼に接続しているLED 24 個のNeopixel（モード RGB(GRB

順)）」を「変数 変数▼を 0 にする」 の「0」に入れる 

5. 「端子 P0▼に接続しているLED 24 個のNeopixel（モード RGB(GRB順)）」の 

   24 を 5 に変える 

6. 「Neopixel」－「変数▼ を 赤▼ 色に点灯する」を「ずっと」の中に入れる 
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ＬＥＤの数を入力 

色を選ぶ 

色を選ぶ 同じ名前の変数にする 



バギーのＬＥＤを点灯する（ＬＥＤ別に色を変える） 

「Neopixel」－「変数▼の 0番目のLEDを 赤▼ 色に設定する」を「最初だけ」の「変数 pixel を～にする」の 
下に入れる  ※このブロックは 設定する なので点灯しないことに注意する 

「変数▼の 0番目のLEDを 赤▼ 色に設定する」の ０ を変えると光らせるLEDを選べる（0だと一番左のLED） 

 

「Neopixel」－「変数▼ を設定した色で点灯する」を「ずっと」の中に入れる（変数の名前は同じにする） 
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バギーのLED（５個）は左から０、１，２、３，４番目となる 

この作業を色を分けたいLEDの数の分だけ行う 



マイクロビットどうしで通信して 
バギーを動かそう！ 
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マイクロビットどうしは無線（むせん）で通信することができる 

 例えば、マイクロビットのＡボタンを押すと、他のマイクロビットのＬＥＤに「Ａ」と表示する などができる 

マイクロビットでマイクロビット（バギー）を動かそう 

  ・Ａボタンを押すと、バギーが左に曲がる 

  ・Ｂボタンを押すと、バギーが右に曲がる 

  ・Ａ＋Ｂボタンを押すと、バギーが前に進む 

 まずは、『【参考】 バギーを動かす（パッケージ追加）』のページを見て 

  「Servo:Lite」パッケージを追加しよう！ 

 

マイクロビットで通信 
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マイクロビットで通信（データを送る） 
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・「無線」－「無線のグループを設定 1」 
 グループの数値はデータを受け取るマイクロビットと
合わせないと通信できない 

・「無線」－「無線で文字列を送信 ‘‘   ’’」 



マイクロビットで通信（データを受け取る） 
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・「無線」－「無線のグループを設定 1」 
 グループの数値はデータを送るマイクロビットで設定した
数値と合わせないと通信できない 

・「無線」－「無線で受信したとき receivedString」 
receivedStringは、受け取った文字列 

・「論理」－「もし～なら」 
・「変数」－「receivedString」 
・「文字列」－「‘‘  ’’」 
 

受け取った文字列からはんだんして動かす 

・「論理」－「もし～なら」 
・「変数」－「receivedString」 
・「文字列」－「‘‘  ’’」 
 

受け取った文字列からはんだんして動かす 

・「論理」－「もし～なら」 
・「変数」－「receivedString」 
・「文字列」－「‘‘  ’’」 
 

受け取った文字列から判断（はんだん）して 
右や左、前に動かす 



ＬＥＤとモーターでバギーを好きに
プログラミングしよう 
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マイクロビットで作る作品の 
アイデアを考えよう 
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スケジュール 
８月２３日（木） 

 マイクロビットをつかってみよう 

９月２７日（木） 

 マイクロビットで動く車を作ろう 

１０月２５日（木） 

 マイクロビットで動く車で遊ぼう、作品のアイデアを考えよう 

１１月２２日（木） ←次回 、１２月１３日（木） 

 作品のアイデアをまとめてくる 

     作品を制作する！ 

１２月１５日（土）、１６日（日） 

 NT加賀2018に出展する！ 
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