
  

LEGO Mindstorms EV3 
グラフィックプログラミング 
 
（1-1）ソフトウエア起動方法 
（1-2）モーター・センサー動作実験 

（1-3）トレーニングロボ・プログラミング 

（1-4）ジャイロセンサーを使用した障害物回避 

（1-5）ロボットアーム 

（1-６）繰り返し・条件分岐の回数カウント 

（1-７）データロギング 

 

使用ソフトウエア：教育版レゴ EV3ソフトウエア 
レゴ EV3ロボットの制御やデータ記録を行うための、グラフィッ
クインターフェースによるプログラミングツール。アイコンのド
ラッグアンドドロップや、アイコン間の接続による条件分岐、繰
り返し処理などによって、プログラミングを行う。 

  



 

（1-1）ソフトウエア起動方法 
デスクトップ上のショートカットまたはスタートメニューから、
“LEGO MINDSTORMS Education EV3”を起動する。 

                    
 
ファイル→新規プロジェクト→プログラムで、編集画面を開く 

  
  



 

（1-2）モーター・センサー動作実験 

接続 
モーター：ポートA 
タッチセンサー：ポート 2 
超音波センサー：ポート 4 
 

モーターを動かす 
モーターをパワー50で１回転させる 

 
 

音とモーター 
ミの音を音量５で１秒再生後、モーターをパワー50で１回転させる 

 



 

繰り返し処理 
音の１秒再生とモーター１回転を５回繰り返す 

 

 

 

 

タッチセンサー押し待ち→繰り返し 
タッチセンサーが押されるのを待ち続ける 
押されたら、繰り返し処理に移る 
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条件分岐処理 
タッチセンサー押し待ち 
→タッチセンサーが押された時点で、 
超音波センサーの値が２０cmより小さいとモーターを動かし、 
２０cm以上だと音を鳴らす 
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条件分岐の繰り返し処理 
タッチセンサー押し待ち 
→タッチセンサーが押された時点で、 
超音波センサーの値が２０cmより小さいとモーターを動かし、 
２０cm以上だと音を鳴らす 
→モーター動作または音再生処理が終わった時点で再度超音波セン
サーの値の確認に戻り、上と同様の条件分岐を行う（10回繰り返す） 
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（1-3）トレーニングロボットのプログラミング 

接続 
モーター：ポートB、C 
カラーセンサー：ポート 3 
超音波センサー：ポート 4 

 

 
超音波センサーとカラーセンサーを取り付けた 

トレーニングロボット 
 
 
 
  



 

超音波センサーによる障害物回避 
超音波センサーの値が 30cm より大きい場合は直進、それ以下の場
合は右へほぼ直角に曲がる。          １０回繰り返し。 
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カラーセンサーによる白黒エッジトレース 
カラーセンサーの反射率値が 50 より小さい場合（地面が黒い場合）
は右方向へ進み、50 以上（地面が白い）場合は左方向へ進む。          
右側が白、左側が黒の白黒エッジ上を進む。１０回繰り返し。 
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つくってみよう！ 
トレーニングロボットの障害物回避とエッジトレースのプログラム
を組み合わせ、障害物を避けてエッジトレースをするプログラムを
つくってみましょう。 
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（1-4）ジャイロセンサーを使用した障害物回避 

接続 
ジャイロセンサー：ポート１ 

 
ジャイロセンサー 

 

ジャイロセンサーの機能 
 角度や角速度の計測ができる。車輪ロボットでは、センサーを水
平に設置することにより、直進から右・左に曲がる際、直進時の角
度に対して何度曲がるかを指定することができる。 
 モーターの回転数指定によっ
て、ある程度の曲がる角度の指定
はできるが、地面の摩擦や凹凸に
影響され、大きな誤差が生じる場
合がある。 
 モデルコアセットのロボット
の１つ、ジャイロボーイ（→）で
は、ジャイロセンサーを垂直に設
置し、ロボットが倒れないようモ
ーターを制御することにより、倒
立振子機能を実現している。 
  



  

ジャイロセンサーの値を画面表示する 
(1) ジャイロセンサーのブロックと画面表示のブロックを繰り返

し処理の中に入れる。ジャイロセンサーのモードは、測定・角
度を選択する。 

 
 
 

(2) 画面表示のモードはテキスト→グリッドを選択する 

 
  



  

(3) 画面表示の表示内容は、ワイヤーテキストを選択する 

 
 
(4) ジャイロセンサーブロックからワイヤーテキストを引き出す。 

 
 
(5) ワイヤーテキストを画面表示に接続 

 



  

(6) プログラム完成。xと yは画面上のテキスト表示座標。 

 
 
 
(7) プログラムを起動し、動作を確認しよう！ 

ジャイロセンサーを回転させると、画面に表示される数値が変
化するはず。 
 

(8) ジャイロセンサーを動かしていないのに、表示された値がどん
どん増えたり減ったりする場合は、ジャイロセンサーが暴走し
ています。一度センサーとロボット本体の接続を解除し、もう
一度接続し直してください。その際、ジャイロセンサーが動か
ないように固定した状態で接続してください。接続時にセンサ
ーがふらふら動いていると、また問題が起こる可能性がありま
す。 

  



  

つくってみよう！ 

ジャイロセンサーを使った障害物回避 
(1) トレーニングロボットにジャイロセンサーを取り付ける。 
 
(2) 超音波センサーによる障害物回避のプログラムを改変し、モー

ターの回転数ではなく、ジャイロセンサーによって曲がる角度
を指定できるようにする。 

 
(3) 下図のように、障害物を迂回して直進するようにプログラムす

る。 
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つくってみよう！ 

エッジトレース時の障害物回避 
トレーニングロボットのジャイロセンサーを使用した障害物回避と
エッジトレースのプログラムを組み合わせ、障害物を避けてエッジ
トレースをするプログラムをつくってみましょう。 
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（1-5）ロボットアーム 

ロボットアームの組み立て 
(1) モデルコアセット→ロボットアーム H25 を開く 

 
 
 
(2) ロボットアームの組み立て方を表示 

 
  



  

(3) 73 ページから 93ページまでを参照し、Mモーターを使用し
たロボットアーム先端部分を組み立てる 
 

73 ページ          93 ページ 

   
 
 

ロボットアームの動作テスト 
(1) MモーターをAポートに接続する 

 
(2) Mモーターのブロックを繰り返し処理に組み込み、30度程度

の回転角度を指定して、往復運動させる。 

 
 

(3) アームの開閉度合いを確認し、回転角度値を調整する。 
  



  

アームの装着・改変 
(1) トレーニングロボット前方の物をつかめるようにアームを取

り付ける。その際、超音波センサーと干渉しないよう、超音波
センサーの位置を工夫する。 
 

(2) アームの爪の部分を、パーツの変更や付け足しによって、
500ml のペットボトルをつかめるよう改変する。 

 
 
 

つくってみよう！ 
アームと超音波センサーを使用した 
トレーニングロボットによる 
ペットボトルの検知と把持 
 
トレーニングロボットの超音波センサーを使用し、500ml のペット
ボトルを検知する。直線・回転運動などを組み合わせ、ペットボト
ルがアームの正面に位置するよう、超音波センサーの値に基づいて
ロボットをコントロールする。ペットボトルに対して、適当な距離
まで接近し、アームによってペットボトルをつかんで運搬する。 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 



 

（1-６）繰り返し・条件分岐の回数カウント 

接続 
タッチセンサー：ポート１ 
 
 

繰り返し回数を画面表示する（ループカウンタ使用） 

 
 
  



  

繰り返し回数を画面表示する（変数使用） 
変数名：count1 
繰り返し処理が実行される毎に count1 = count1 + 1  
の計算を実行し、画面表示 

 

 

 



 

条件分岐の回数を画面表示する（変数使用） 
２種類の条件分岐結果に対し、異なる変数名を使用する 
（count1, count2） 

 
 

繰り返し・条件分岐の回数を画面表示する 
繰り返し部分はループカウンタ、条件分岐部分は変数を使用 

 
 
 
 
 

 
 



 

つくってみよう！ 
ライントレース、障害物回避、アームによるペットボ
トル把持を組み合わせたミニロボコン 
 

1 障害物２個、ペットボトル１個をライントレース上に並べる。 
2 最初に障害物２個を回避し、最後にペットボトル１個をアーム

でつかんでゴールする。 
3 スタートからゴールまでのタイムを競う。 
4 障害物に接触→１個につき、5秒のペナルティ 
5 ペットボトルのつかみ損ない→10秒のペナルティ 
6 ２回やって成績の良い方を採用 
7 障害物とペットボトルの見分け方 

    →カウンタを使用し、障害物の数を数える 
 

 
2016 年度優勝チーム 

  



 

（1-７）データロギング 
 センサー値やモーターの回転数を記録し、グラフ化できる。障害物回避の際
などに、センサーやモーターの挙動を解析し、プログラムの調整に用いる。 

 
 
オシロスコープモード 
 センサー値などをリアルタイムグラフで可視化 

 



 

データロギングブロック 
 センサー値などをロボット本体に保存するためのプログラミングブロック 

 
 
データログファイルマネージャ 
 データロギング画面でツールメニューから選択 
 ロボット本体に保存されているデータファイルを読み込んで表示できる 

 
  



 

HiTechnic センサー用ブロック 
 
https://www.hitechnic.com/downloadnew.php?category=38 
より HiTechnic EV3 I2C Blocks、EV3 Analog Sensor Blocks をダウンロー
ドし、ツールメニュー→ブロックインポートウィザードで EV3ソフトウエアに
読み込むと、HiTechnic センサーブロックが表示され、使用できるようになる。 
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