
●主な構成  赤外線反射型センサ(赤外線ＬＥＤ＋フォトトランジスタ)x6＋調整用 VR＋モニタ LED  

・ラインセンサ x3(前中央 C,左 L,右 R)・・・白・黒面 床面ある・なし等 ライントレース走行用 

・壁センサ   x3(前中央 C、左 L,右 R)・・・障害物/壁ある・なし等  障害物回避・迷路走行用 

 

 

                   
 

 
●SkyBerryJAM との接続例 

  *Ａ２ Ｉ４ Ｉ１     *Ａ２ Ｉ４ Ｉ１       ５Ｖ  Ｇ  線の色は任意 

・ラインセンサ x3 と壁センサ x3 は、どちらか片方のみ使用可能 接続コードを差し替えて使用 

・*A2 へは、距離センサ(アナログ)との併用入力はできない(どちらか片方のみ使用可能) 

・電源ライン は、P10 か P11 のどちらかに配線(3～５V)     各データ値 反射あり:１ 反射なし:０ 

 
●壁センサの調整方法（＊黒色の壁は反応しにくい）  ●ラインンセンサの調整方法           
１）反応させたい位置（距離）に障害物を置く   １）白面（反射が強い面）上で調整 
２）半固定抵抗をドライバで、右いっぱいにまわしておく  ２）左の２）と同じ 
３）ゆっくり左へ戻して回していき、    ３）左の３）と同じ 

LED が点灯する最初の位置で止める   ４）黒面(反射なしの面）で LED が消灯するか確認 
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モニタＬＥＤ 
3)右いっぱいに回した位置から、 
左へゆっくり戻して回していき、 
LED が点灯する最初の位置で止める 
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3)右いっぱいに回した位置から、左へゆっくり戻して回していき、
LED が点灯する最初の位置で止める 
4）さらにそのまま黒面上に移動して、ＬＥＤが消えればＯＫ 
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●プログラミング例 1 黒線ライントレース 
 
10 OUT10:WAIT5          d少し前進 
20 IF IN(4)=1 OUT9:WAIT2 d左センサ反応で右へ 
30 IF IN(1)=1 OUT6:WAIT2 d右センサ反応で左へ 
40 GOTO 10             b10 行へ戻る 

＊WAIT の数は、調整の必要あり 
   IN(x) x:1..4 センサを調べる命令 1:反射あり 0:なし  

●プログラミング例２ 前壁(中央)があれば向きを変えて前進 
 
10 OUT10:WAIT5           d少し前進 
20 IF IN(2)=1 OUT9:WAIT120 dセンサ反応で右回転 
30 GOTO 10                b10 行へ戻る 
   ＊WAIT の数は、調整の必要あり
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