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LEGO Mindstorms EV3 
PC(Linux/Win)との有線シリアル通信 
 

（１）概要 

（２）セットアップ 

（３）StickPC（Linux/Win）とのシリアル通信 

 

使用ハードウエア： 

 EV3、StickPC(Linux or Windows) 

 USB シリアル変換アダプタ、RS232C クロスアダプタ 

 

使用ソフトウエア： 

 EV3 側：Bricx Command Center (BricxCC)  

 StickPC 側：Processing 
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（１）概要 
 EV３と StickPC（Linux/Windows）を USBシリアル変換アダプ
タで接続し、シリアル通信を行う。PCに USBカメラ等を接続する
ことにより、EV3 では不可能な画像処理・認識機能を付加する。発
展的には、Kinect などの 3Dカメラや、Arduino などのマイコンボ
ードを PCに接続し、多様なセンサーを使用可能とする。 
 

（２）セットアップ 
（１）	 使用物品 

EV3、USBシリアル通信用の EV3システムが入った SDカ
ード 
StickPC（Linux/Windows） 
USB シリアル変換アダプタ（IO-DATA: USB-RSAQ6）x2 
RS232Cクロスアダプタ（ヌルモデム） 

 
（２）	 EV3 起動方法 

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）	 接続方法 
USBシリアル変換アダプタを EV3側面（SDカードスロッ
ト隣）の USB 端子に接続する。もう一方の USB シリアル
変換アダプタを PC 側の USB 端子に接続し、両者を
RS232C クロスアダプタ（ヌルモデム）で接続する
（RS232Cクロスケーブルでも可）。 
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RS232C クロスアダプタ   USB シリアル変換アダプタ 

 

 
RS232C クロスアダプタを介して、StickPC 側と EV3側の USBシ
リアル変換アダプタを接続した状態。EV3 にはモーターとタッチセ
ンサー、距離センサーを接続。 
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（３）StickPC とのシリアル通信 
（１）	 EV3 のポートA・Bにモーターを接続する。 

ポート１にタッチセンサー、ポート２に距離センサーを接
続する 
 

（２）	 EV3 および StickPC 用のプログラムを、シリアルポート番
号等の設定を行った後、実行する。 
̶̶シリアルポート設定̶̶ 
＜StickPC（Processing）＞ 
myPort = new Serial(this, "COM5", 9600); 
＊Windows でのポート設定 
COM?のポート番号はデバイスマネージャーで確認 
＊Linux でのポート設定 
 ”COM5”を”/dev/ttyUSB0”等とする 
 端末で ls /dev/ttyUSB* と入力し番号を確認 
 
＜EV3＞ 
#define MODEMDEVICE "/dev/ttyUSB0" 
端末で ls /dev/ttyUSB* と入力し番号を確認 
 

（３）	 StickPC では、Processing のグラフィックウィンドウに、
４角形が５個表示される。それらは、前進・後退・左旋回・
右旋回・停止（中央）に対応しており、クリックするとそ
れらの動作を意味する数値が送信される。Processing のプ
ログラムウィンドウには、EV3 から受け取ったループ回数
と距離センサー値が表示される。 
 

（４）	 EV3 の LDC には、StickPC から受け取った数値と、セン
サーの値が表示される。StickPC から受け取った数値に応
じて、モーターが異なるパターンで回転する。ループ回数
と距離センサーの値は StickPC へ送信される。 
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（５）	 StickPC 側（Processing）のプログラム 
 
import processing.serial.*; 
Serial myPort; 
 
void setup() 
{ 
  size(500, 500);  // 画面サイズ 
  myPort = new Serial(this, "COM5", 9600);  //ポート番号設定が必要 
  background(55); 
  rect(200, 80, 100, 100); //go 
  rect(200, 200, 100, 100); //stop 
  rect(200, 320, 100, 100); //back 
  rect(80, 200, 100, 100); //left 
  rect(320, 200, 100, 100); //right 
} 
 
void draw(){ } 
 
void mouseClicked() 
{ 
  if (mouseX >200 && mouseX < 300 && mouseY > 80 && mouseY < 180)   
  myPort.write(10); //go 
  if (mouseX >200 && mouseX < 300 && mouseY > 200 && mouseY < 300)   
  myPort.write(20); //stop 
  if (mouseX >200 && mouseX < 300 && mouseY > 320 && mouseY < 420)   
  myPort.write(30); //backi 
  if (mouseX >80 && mouseX < 180 && mouseY > 200 && mouseY < 300)   
  myPort.write(40); //left 
   if (mouseX >320 && mouseX < 420 && mouseY > 200 && mouseY < 300)   
  myPort.write(50); //right 
} 
 
void serialEvent(Serial p) 
{ 
  delay(10); 
  println(p.read()); //受信結果の表示 
} 
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（６）	 EV3 側（BricxCC）のプログラム 
 
#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 "jissenPBL.h" 
 
// Definition of Serial communication. 
#define BAUDRATE 9600 
#define MODEMDEVICE "/dev/ttyUSB0" 
 
// global variables. 
struct termios oldTermio; // for keep original setting. 
 
int sensorTouch1, sensorUsonic1; 
 
// 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]; 
  uint8_t sndByte[16]; 
  int data= 0; 
  int i, j; 
  char disp[64]; 
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  OutputInit(); 
 
  initSensor(); 
  setSensorPort(CH_1,TOUCH, 1); 
  setSensorPort(CH_2,USONIC, 1); 
  startSensor(); 
  
  LcdInit(); 
  LcdRefresh(); 
  LcdScroll(10); 
  LcdSelectFont(1); 
  LcdText( 0, 2, 100, "Start Serial Communication"); 
 
  // Initialize serial port. 
  fd = Serial_begin(BAUDRATE, MODEMDEVICE); 
 
  if (fd < 0) 
  { 
    printf("Serial port initialize Error.\n"); 
    LcdText( 0, 2, 100, "Serial port initialize Error.\n"); 
    exit(-1); 
  } 
 
 
  for (i = 0; i < 200; i++)  //main loop 
  { 
 
    data = Serial_read(fd); 
    sensorTouch1 = getSensor(CH_1); 
    sensorUsonic1 = getSensor(CH_2); 
 
    sndByte[0] = i / 0x100; 
    sndByte[1] = i % 0x100; 
    sndByte[2] = sensorUsonic1 / 0x100; 
    sndByte[3] = sensorUsonic1 % 0x100; 
 
    Serial_write(fd, sndByte[0]);  //send upper byte of loop counter 
    Serial_write(fd, sndByte[1]);  //send lower byte of loop counter 
    Serial_write(fd, sndByte[2]);  //send upper byte of usonic 
    Serial_write(fd, sndByte[3]);  //send lower byte of usonic 
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    sprintf(disp, "%d %d %d %d", i, data, sensorTouch1, sensorUsonic1); 
    LcdScroll(10); 
    LcdText( 1, 2, 100, disp);  //LCD Display 
     
    if (sensorTouch1 > 0) { 
      Off(OUT_AB); //AB Port Motor Stop 
      break; 
    } 
   
    if (data == 10)       //go 
      OnFwdEx(OUT_AB,30,0); //AB Port Motor Start Power 30 
    if (data == 20)      //stop 
      Off(OUT_AB); //AB Port Motor Stop 
    if (data == 30)      //back 
      OnFwdEx(OUT_AB,-30,0); //AB Port Motor Start Power -30 
    if (data == 40)      //left 
      OnFwdEx(OUT_B,30,0); //A Port Motor Start Power 30 
    if (data == 50)      //right 
      OnFwdEx(OUT_A,30,0); //B Port Motor Start Power 30 
   
    Wait(100); 
  } //End of main loop 
 
  LcdScroll(10); 
  LcdText( 1, 2, 100, "FINISH!"); 
  Off(OUT_AB); //AB Port Motor Stop 
  Serial_end(fd); 
  Wait(1000); 
 
  return 0; 
}  //End of main function 
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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 character 
 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: 
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  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. 
 Wait(3); 
 
 // Return file descriptor. 
 return (fd); 
}  //End of Serial_begin 
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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; 
 int len; 
 
 len = read(fd, (char *)&c, 1); 
 if ( len > 0) 
 return c; 
 else return 0; 
} 
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＜やってみよう！＞ 
 
 EV3 側では、ループ回数や距離センサーの値を上位バイトと下位
バイトの２バイトに分けて送信している（1バイトでは 0~255 しか
扱えないため）。Processing 側では、１バイトずつ受信した値をそ
のまま表示しているが、送信データを復元するため、連続する２つ
の１バイト数値を、上位・下位バイトと解釈し、表示してみよう！ 
 
 
＜こんなことができるかも！＞ 
 
 StickPC に USB カメラを接続し、Processing で OpenCV ライ
ブラリを使用した画像処理を行う。 
たとえば・・ 
＊顔検出を行い、その結果に基づいて EV3のモーターを動かす。 
＊画像から赤色を抽出することにより、赤いボールの位置を検出し、
ボールを追いかける。 
・・など 
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