
 

LEGO Mindstorms EV3 
Arduino との連携プログラミング 
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使用ハードウエア： 

 EV3、Arduino、EV3Shield 

 

使用ソフトウエア： 

 Arduino 側：Arduino 開発環境 

 EV3 側：Bricx Command Center (BricxCC) 



（１）概要 
 マイコンボードArduino と EV３を USBケーブルで接続し、シリ
アル通信を行う。Arduino に汎用のセンサーやサーボモーター、DC
モーター等を接続することにより、温度センサー、GPSなど EV3の
レパートリーに無い種類のセンサーを利用する、多彩な機構を構築
するなど、ロボットの機能拡張が可能となる。また、Arduino から
直接 EV3/NXT のセンサーやモーターを制御できる EV3Shield を
用いることにより、EV3 本体と連携し、数多くのセンサーやモータ
ーを使用することができる。 

  
Arduino マイコンボード    EV3 Shield 
 

（２）物品確認・片付作法 
（１） 最初と最後に物品が揃っていることをチェックする 

  
Arduino 本体、LED３個、抵抗３個（赤・黃・緑）、ブレッドボード
USBケーブル、ワイヤ４本（赤・黃・緑・黒）、距離センサー  



（２） 片付作法 
 
物品管理の効率化、紛失防止、次に使う人の利便性を考慮し、
以下の手順でArduino 関連パーツを収納・返却すること。 
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（３） Arduino の使い方１（LED点滅） 
 

（１） Arduino 開発環境を起動 
 

（２） 以下のプログラムをコピペ 
 
void setup() 
 { 
  //5 6 7 番ピンを出力用に設定 
  pinMode(5, OUTPUT); 
  pinMode(6, OUTPUT); 
  pinMode(7, OUTPUT); 
} 
 
void loop()  
{ 
  //5 6 7 番ピン出力をオン（5V） 
  digitalWrite(5, HIGH); 
  digitalWrite(6, HIGH); 
  digitalWrite(7, HIGH); 
   
  delay(1000);  //１秒待ち 
 
  //5 6 7 番ピン出力をオフ（0V） 
  digitalWrite(5, LOW); 
  digitalWrite(6, LOW); 
  digitalWrite(7, LOW); 
 
  delay(1000);  //１秒待ち 
} 
   



（３） マイコンボード（Arduino）を PCに USB接続 
 
（４） Arduino 開発環境「ツール」メニューで、「マイコンボード」

から「Arduino Uno」を選択 
 
（５） Arduino 開発環境「ツール」メニューで、「シリアルポート」

からArduino が接続されたポートを選択 
 
（６） 左上の→ボタンを押して、プログラムをマイコンボードに

書き込む 
 
（７） 一度マイコンボードのUSB接続を外し、電源を落としてか

ら配線を行い、再度USB接続する 
 
 
＜LED点滅の配線方法＞ 
 
（１） Arduino のデジタル 5、6、7番とブレッドボードの 2、8、

14番をワイヤで接続 
 

（２） Arduino のデジタル GND とブレッドボードの（-）をワイ
ヤで接続 
 

（３） ブレッドボード中央の溝をまたいで、2、8、14番を抵抗で
接続 
 

（４） 各色の LEDの脚の長い方を 2、8、14番に挿し、短い方を
（-）に挿す 
 

  



 
 

  

  



（４）Arduino の使い方２（距離センサー） 
 
距離センサーに手などを近づけると LEDが点灯するプログラム 
 
void setup() { 
  Serial.begin(9600);   //シリアル通信速度設定 
 
  //5 6 7 番ピンを出力用に設定 
  pinMode(5, OUTPUT); 
  pinMode(6, OUTPUT); 
  pinMode(7, OUTPUT); 
} 
 
void loop() 
{ 
  int PinNo, Data; 
  PinNo = 0; 
 
  Data = analogRead(PinNo);  //アナログ 0番のセンサー値取得 
  Serial.print(Data);  //シリアル通信への値書き出し（送信） 
  Serial.print("  ");  //シリアル通信へのスペース書き出し（送信） 
 
  if (Data > 300) {  //センサー値が 300 より大きければ LED点灯 
    //5 番ピン出力をオン（5V） 
    digitalWrite(5, HIGH); 
  } else {   //それ以外の場合に LEDを消灯 
    //5 番ピン出力をオフ（0V） 
    digitalWrite(5, LOW); 
  } 
} 
  



＜距離センサーの配線方法＞ 
 
（１） LEDの接続方法は、「LED点滅の配線方法」と同じ 

 
（２） 下図の距離センサーのケーブル色は、センサーから出てい

る配線ではなく、途中から色を変えてある配線先端部分の
色と対応している 

 
（３） センサーの電源（赤）をArduino の 5V供給端子に接続 
 
（４） センサーのグランド（黒）をArduino の GND端子に接続 
 
（５） センサーの出力（黄）を Arduino の A0（アナログ 0 番）

に接続 
 

 



＜シリアルモニタの使い方＞ 
 
（１） 「Arduino の使い方２（距離センサー）」のプログラムを走

らせる 
 

（２） Arduino 開発環境の「ツール」メニューからシリアルモニタ
を選択 

 
（３） 距離センサーに手を近づけたり離したりし、数値が変化す

ることを確かめる 
 
 
＜つくってみよう！＞ 
 
 距離センサーのプログラムでは、センサーの出力値が 300 より大
きくなるとデジタルポート５番に接続された LED（赤）が点灯する。
このプログラムを改変し、センサーの出力値が 200 より大きい場合
に 6番の LED（緑）、300 より大きい場合に５番の LED（赤）、400
より大きい場合に７番の LED（黃）がそれぞれ点灯するようにせよ。 



 

（５）USBを介した EV3-Arduino 間 
シリアル通信 

距離センサーに手などを近づけると EV3のモーターが回転する 
 
（１） 以下のプログラムをArduino に書き込む 
 
#include <Wire.h> 
#include <Arduino.h> 
 
byte sendData[4]; 
 
void setup() 
{ 
  for (int i = 0; i < 4; i++) 
    sendData[i] = 0x00; 
 
  sendData[0] = 0x02; 
  sendData[3] = 0x03; 
 
  Serial.begin(9600); 
} 
 
void loop() 
{ 
  int analogData = 0; 
 
  if (Serial.available() > 0) 
  { 
    if (Serial.read() == 0x05) 
    { 
      analogData = analogRead(0); 
 
      sendData[1] = (byte)((0xff00 & analogData) >> 8); 
      sendData[2] = (byte)(0x00ff & analogData); 
 
      for (int i = 0; i < 4; i++) 
        Serial.write(sendData[i]); 
    } 
  } 
} 
  



  

（２） USB シリアル通信用の EV3 システムが入った SD カード
（microSD）を、電源を落とした EV3本体の SDカードス
ロットに差し込む。その後に電源を入れることにより、SD
カードから EV3を起動する。（注：SDカードを抜くときは
ピンセットが必要） 
 

（３） EV3の Aおよび Bポートにモーターを接続する。 
 
（４） Arduino に距離センサーを接続する 

 
（５） Arduino を EV3 に USBケーブルで接続する。 

 
  



 

（６） EV3 の LCD のファイルメニューから Run フォルダ内の
run プログラムを選択し、実行する。 

 
 

（７） 数値が２列表示される。１列目が測定回数（1000 回まで）、
２列目が距離センサーの測定値。値が小さい＝距離が遠い、
値が大きい＝距離が近い。距離センサーに手をかざすなど
して、測定値が 300 を超えるとモーターが回る。 

 
  



 

（８） EV3側のプログラム 
 

プログラムを変更する場合はBricxCC を使用して編集・EV3への書
き込みを行う。（参照：EV3BricxCC プログラミング資料 
http://www.mns.kyutech.ac.jp/~hanazawa/education/downloads/   ） 
 
#include <stdio.h> 
#include <stdlib.h> 
#include <stdint.h> 
#include <unistd.h> 
#include <fcntl.h> 
#include <string.h> 
#include <termios.h> 
#include <sys/wait.h> 
#include <sys/ioctl.h> 
#include "lms2012\lms2012.h" 
 
 
#include "C:\BricxCC\lms_api\ev3_output.h" 
#include "C:\BricxCC\lms_api\ev3_command.h" 
#include "C:\BricxCC\lms_api\ev3_lcd.h" 
 
// Definition of Serial communication. 
#define BAUDRATE 9600 
#define MODEMDEVICE "/dev/ttyACM0" 
 
// global variables. 
struct termios oldTermio; // for keep original setting. 
 
// Prototype of function. 
int Serial_begin(int brate, char* devicePath); 
void Serial_end(int fd); 
int Serial_write(int fd, uint8_t pbyte); 
uint8_t Serial_read(int fd); 
int analogToCentimeter(int analogValue); 
 
 
int main(int argc, char *argv[]) 
{ 
 int fd = -1; 
 uint8_t rcvByte[16]; 
 int data; 
 int i, j; 
 char disp[64]; 
  
 OutputInit(); 
 
 // Initialize serial port. 
 fd = Serial_begin(BAUDRATE, MODEMDEVICE); 
 if (fd < 0) 
 { 
  printf("Serial port initialize Error.\n"); 
  exit(-1); 
 } 
  
 LcdInit(); 
 LcdRefresh(); 
 LcdScroll(10); 
 LcdSelectFont(1); 
 LcdText( 0, 2, 100, "Sart Serial Communication"); 
 
 for (i = 0; i < 1000; i++) 
 { 
  Serial_write(fd, 0x05); 
 
  usleep(500000); 
 
  for (j = 0; j < 4; j++) 
  { 
   rcvByte[j] = Serial_read(fd); 
  } 
 
  data = (int)( (((int)rcvByte[1]) << 8) | ((int)rcvByte[2]) ); 
   
  printf("%d\n", data); 
  sprintf(disp, "%d %d", i, data); 
  LcdScroll(10); 
  LcdText( 1, 2, 100, disp); 
   
  if (data > 300) { 
    OnFwdEx(OUT_AB,70,0); //AB Port Motor Start Power 70 
    Wait(100); //Wait 100msec 
    Off(OUT_AB); //AB Port Motor Stop 
  } 
 
  usleep(500); 
 } 
 
 return 0; 
} 
 
 
int Serial_begin(int brate, char* devicePath) 
{ 
 int fd; 
 struct termios newTermio; 
 
 // open the device. 
 fd = open(devicePath, O_RDWR | O_NOCTTY); 
 if (fd < 0) 
 { 
  // failed to open device. 
  perror(devicePath); 
  exit(-1); 
 } 
 
 // get original setting and keep it. 

 tcgetattr(fd, &oldTermio); 
 
  // Initialize new_term_io' control code. 
 newTermio.c_iflag = 0; 
 newTermio.c_oflag = 0; 
 newTermio.c_cflag = 0; 
 newTermio.c_lflag = 0; 
 newTermio.c_line = 0; 
 
 memset(newTermio.c_cc, '\0', sizeof(newTermio.c_cc)); 
 
 //  Configure port. 
 //  B9600 = 9600bps(default) 
 //  CS8 = 8bit, no parity, 1 stopbit 
 //  CLOCAL = local(non modem control) 
 //  CREAD = enable read charactor 
 switch (brate) 
 { 
 case 300: 
  newTermio.c_cflag = B300 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 case 1200: 
  newTermio.c_cflag = B1200 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 case 2400: 
  newTermio.c_cflag = B2400 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 case 4800: 
  newTermio.c_cflag = B4800 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 case 9600: 
  newTermio.c_cflag = B9600 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 case 19200: 
  newTermio.c_cflag = B19200 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 case 38400: 
  newTermio.c_cflag = B38400 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 case 57600: 
  newTermio.c_cflag = B57600 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 case 115200: 
  newTermio.c_cflag = B115200 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 default: 
  newTermio.c_cflag = B9600 | CS8 | CLOCAL | CREAD; 
  break; 
 } 
 
 
 // Setting parity error is ignore. 
 newTermio.c_iflag = IGNPAR; 
 
 // Raw mode output. 
 newTermio.c_oflag = 0; 
 // Setting input mode. non-canonical, no echo, 
 newTermio.c_lflag = 0; 
 // inter-character timer 
 newTermio.c_cc[VTIME] = 0; 
 // Read block still received one char. 
 newTermio.c_cc[VMIN] = 1; 
 // Clear modem line. 
 tcflush(fd, TCIFLUSH); 
 
 // Apply new configure. 
 tcsetattr(fd, TCSANOW, &newTermio); 
 
 // Wait. 
 sleep(3); 
 
 // Return file descriptor. 
 return (fd); 
} 
 
void Serial_end(int fd) 
{ 
 if (fd >= 0) 
 { 
  tcsetattr(fd, TCSANOW, &oldTermio); 
  close(fd); 
 } 
} 
 
int Serial_write(int fd, uint8_t pbyte) 
{ 
 ssize_t res; 
 
 res = write(fd, &pbyte, 1); 
 
 return (int)res; 
} 
 
uint8_t Serial_read(int fd) 
{ 
 uint8_t c; 
 
 read(fd, (char *)&c, 1); 
 
 return c; 
} 



 

EV3Shiled の利用 
Arduino+EV3Shield を単体で用いた障害物回避ロボ。 
EV3 のモーター２個と超音波センサーを使用。 
 

モーターを BANK A のM1、M2ポート
に接続 
 
進行方向左側がM1、右側がM2 
 
超音波センサーを BANK A の BAS1 ポ
ートに接続 
 
単３電池（充電型 1.2V）8本を電源とし
て使用 
 
GOボタンを押すと前方に進む 
 
障害物を検知すると、少し後退してから、
方向を変える 
 
 
汎用のセンサーやモーターをArduino
の空いているポートに接続し使用できる 
 
EV3Shield を装着したArduino を EV3
本体にUSB接続し、シリアル通信によ
る EV3との連携使用も可能 
 
 

    

  
EV3Shiled



 

Arduino+EV3Shield 障害物回避ロボのArduino プログラム   
#include <Wire.h> 
#include <EVShield.h> 
#include <EVs_EV3Ultrasonic.h> 
 
EVShield          evshield(0x34, 0x36); 
EVs_EV3Ultrasonic us1; 
 
long            rotations = 1;  // Define variable rotations and set 
// equal to 90 
 
void setup() 
{ 
  Serial.begin(115200);       // start serial for output 
  delay(2000);                // wait two seconds, allowing time to 
  // activate the serial monitor 
 
  char            str[40]; 
  evshield.init( SH_HardwareI2C ); 
 
  // reset motors. 
  evshield.bank_a.motorReset(); 
  evshield.bank_b.motorReset(); 
 
  us1.init( &evshield, SH_BAS1); 
  //us1.setMode(MODE_Sonar_Inches); 
  us1.setMode(MODE_Sonar_CM); 
 
  // Wait until user presses GO button to continue the program 
  Serial.println ("Press GO button to continue"); 
  evshield.waitForButtonPress(BTN_GO); 
} 
 
void loop()                          // After the setup the LED blinks to show 
// the program is complete 
{ 
  uint8_t mode; 
  float distance; 
  // char str[50]; 
  int i; 
 
  distance = us1.getDist(); 
  mode = us1.getMode(); 
 
  if ( distance < 15 ) { 
    evshield.bank_a.motorRunDegrees(SH_Motor_Both, 
                                      SH_Direction_Forward, 
                                      5, 
                                      60, 
                                      SH_Completion_Wait_For, 
                                      SH_Next_Action_BrakeHold); 
 
    evshield.bank_a.motorRunDegrees(SH_Motor_1,  
                     SH_Direction_Reverse,  
                     5, 
                     90,  
                     SH_Completion_Wait_For, 
                     SH_Next_Action_BrakeHold); 
  } else { 
    evshield.bank_a.motorRunDegrees(SH_Motor_Both, 
                                      SH_Direction_Reverse, 
                                      5, 
                                      30, 
                                      SH_Completion_Wait_For, 
                                      SH_Next_Action_BrakeHold); 
 
    //delay(5); 
  } 
} 
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