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ロボットの特徴
２つのモーターを使い、腕を振る動作で木琴の演奏を再現しています。横移動は、
黒白の線を光センサーで読み取りながらモーターの出力を制御し位置を決め、腕
を降り下ろすタイミングに合わせてブザーを鳴らしてメロディーを奏でます。

ロボットの特徴
左右に重心移動しながら二足歩行をするロボットです。足の裏に取り付けたタッ
チスイッチで足が床に着いたことを感知しながら、一歩ずつ歩みを進めていきま
す。重心移動のタイミングやモーターの出力などを調整し、最後には音に反応して
スタートするロボットに改造します。

ロボットの特徴
光センサーが取り付けられた台に物が置かれたことを感知し、物を「つかむ」「運
ぶ」「離す」という一連の動作を実行させます。アームの位置をタッチスイッチで感
知させ、２つのモーターで３次元的な動きを実現します。

ロボットの特徴
白黒の文字を光センサーで読み取り、タッチスイッチとモーターを連動させながら
文字をコピーするロボットです。ラチェット機構を組み込むことにより、自動で少し
ずつ移動しながら、文字を走査します。

ロボットの特徴
タッチスイッチや光センサーをうまく活用しながら、ホイールローダーのアームや
バケット、フォークリフトのフォーク部分の上げ下げ、前後移動の停止位置を光セ
ンサーにより感知し制御します。ブザーを警告音のように鳴らしながら、自動で荷
物を運んだり降ろしたりするように改造していきます。

ロボットの特徴
4回の授業の中で、役立つロボットの「製品開発」の過程を体験します。掃除に役立
つロボットのアイデア出しを行なったり、製品のプロトタイプを作ったりしながら、
ロボットを発展させていきます。うまくプログラミングをしてゴミを効率的に掃除
するロボットを完成させます。
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ロボットの特徴
製作したロボットでタブレットを操作することにより、音センサーや光センサーに
反応してシャッターボタンを押したり、タイムラプス撮影や被写体の周囲を回転し
ながら撮影するなど、様々な写真撮影や動画撮影に挑戦します。最後は車を走ら
せながら動画を撮影します。

ロボットの特徴
複雑なリンク機構を持ったロボットを製作し、足の動きを観察しながらどうすれば
うまく歩行できるようになるか、工夫していきます。前半は1つのモーターで左右
の足を連動して動かしますが、後半では2つのモーターで左右の足が別々に動くよ
うに改造し、より複雑な歩行を実現します。

多脚ロボ
モゾット

ロボットの特徴
2種類のページめくりロボットを製作します。人は本やノートなどのページをめくる
時にどんな動作をしているかをよく観察し、ロボットがうまくページをめくれるよう
にチューニングをしていきます。また、2種類のロボットの動き方や、その利点と欠
点を比較します。

読書支援ロボット
メクリン

計算ロボ
九九ボックス

ロボットの特徴
足し算、かけ算ができるロボットです。4種類のギアを試行錯誤しながら組み合わ
せ、10進法のしくみを利用して、2ケタの数字を表示できるように改造を進めてい
きます。計算のプログラムを作成し、ロボットの動きを観察しながら10進法への理
解を深めます。

ロボットの特徴
打楽器をたたくように、リズム演奏をするロボットです。タッチスイッチでの演奏
やプログラムによる自動演奏、さらに、光センサーで楽譜テープを読み取りながら
演奏させるように改造を重ねていきます。最後は自分の演奏を楽譜テープに記
録・再生するロボットを作り上げます。

リズムの達人
ロボビート

ロボットの特徴
6本の脚で力強く前進するロボットです。脚の動きに着目し、4本から6本に脚を増や
す改造を進めながら、ロボットがスムーズに前進したり、歩く向きを変えたりする仕
組みを観察します。光センサーや音センサーを搭載して自律的に動くよう改造し、
レースやゲームに勝てるロボットにするにはどうすれば良いか考えていきます。

キカイ生物
バグモジョラ

アドバンスコースは 12 種類のロボットを製作します。


