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ま え が き 
 

みなさんはコンピュータというとどのような形を想像するでしょうか？ ほとんどの人

はパソコンやスマートフォンというでしょう。しかし，コンピュータは大きくわけて２種

類の使い方がなされています。パソコンのように文書を作成したりインターネットを閲覧

したりするような様々な情報を処理するコンピュータと，機械の中に部品として組み込ま

れて温度や音を読み取り，モータやヒータなどを制御するコンピュータがあります。 

身の回りにある機械をあげてみましょう。テレビ，スマートフォン，自動車，エアコン，

電子炊飯器，洗濯機，電子レンジなどたくさんの種類があります。例えば，電子炊飯器は

「はじめちょろちょろ中パッパ，赤子泣いてもふた取るな。」といわれるような微妙な温

度加減を行って，おいしいご飯を炊いています。単純な動作だけではなく，まわりの状態

に応じて適切な働き方をさせるためには，コンピュータが必要です。また，ロボットにコ

ンピュータを内蔵すると，自分で考えて行動できるようになります。 

複雑な手順をコンピュータにさせるためには，それを表すための言葉を使います。その

言葉のことをプログラムといいます。パソコンの文書作成用ソフトウェアやゲームなども

すべてプログラムで作られています。プログラムはプログラミング言語と呼ばれる言語で

記述します。 

プログラミング言語を学ぶときに，実際にそれが自分の考えているとおりに動作するか

どうか確かめる必要があります。パソコンには，本体にディスプレイやキーボード，マウ

ス，スピーカが付いていますが，自分自身を移動させることはできません。プログラムの

動作結果のほとんどはディスプレイに表示された絵や文字として反応があるだけです。し

かし，コンピュータを組み込んだロボットは，モータなどを使って移動することができま

す。例えば，「迷路を通り抜ける。」というプログラムを実行すると，実際に迷路を探索し

ながら抜け出すような動作をロボットが行うと面白いと思いませんか？ 自分だけのロ

ボットを作り，そして自分の思い通りにロボットを動かすための魂ともいえる計測・制御

用プログラミング言語を学びましょう。 

学校で学ぶプログラミング言語には，アイコンやブロックを組み合わせてプログラムを

作るビジュアル型のものがよく利用されています。簡単な処理であればビジュアル型プロ

グラミング言語でも記述はできますが，少し複雑な処理になると手に負えなくなります。

そのため，プログラミングを生業とするプログラマは，文字を組み合わせてプログラムを

作ることが一般的です。このテキストでは，様々な工夫ができるように文字を組み合わせ

てプログラムを作成する Python と呼ばれるプログラミング言語を土台として，ロボットを

動作させるための拡張機能を読み込んで利用する方法を取り上げています。 

それでは，楽しいプログラミングの世界に入りましょう。 
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本テキストの使い方 

 

本テキストは，主に中学生がロボットを動かすためのプログラミング言語を学ぶことが

できるように作られています。 

 

第１章では，ロボットの頭脳となるコンピュータを内蔵したEV3ブロックの使い方と

Pythonを使ってプログラミングためのソフトウェアの設定方法について説明しています。 

 

第２章から第４章までは，EV3ブロックを単体で使って基本的なプログラムの作り方に

ついて説明でしています。 

 

第５章から第９章までは，車輪移動型ロボットを使っていろいろなプログラムを簡単な

ものから順番に説明しています。各章を順番に学習することで基本的なロボットの動きを

Pythonのプログラムとして作ることができるようになります。プログラム例を実際に入

力して，ロボットを動かしてみるとプログラムに書かれた命令の意味がよりわかるように

なります。 

 

第１０章は，ラインをたどる「ライントレース・ロボット」について説明しています。

簡単そうに見えて奥の深い「ライントレース」に取り組んでください。この章の学習が終

わったら，ロボットの形を工夫してより速くライントレースできるロボットを作成してみ

ましょう。 

 

チャレンジでは，問題を解決するプログラムを自分で作ることで，今まで学んだことが

わかっているかどうか確認できるようにしています。 

 

このテキストに掲載されているプログラムは，次の環境で動作を確認しています。 

 

  パソコンのＯＳ  ：Windows 10 Pro (64bit版) 

  プログラム開発環境  ：Microsoft Visual Studio Code 1.44.2 

  ev3devのバージョン  ：ev3dev-stretch-ev3-generic-2020-04-10 

  Pythonのバージョン  ：Python 3.5.3 

  ロボットのキット  ：教育版レゴ マインドストーム 

     EV3 基本セット 45544 

  EV3ブロックのファームウェアのバージョン ：1.10 
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➨㸯❶ ロ࣎ッࢺᩍᮦ 

㸯㸬㸯 コンࣗࣆーࢱをෆⶶࡓࡋブロック 

 

L EG O 製 M i n d s t o r m s  EV3（ࣞࢦ製࣐ンࢻスト࣮ࣈ࣮・࣒ス࣮ࣜ）ࡣ，ロࢵ࣎ト

を作るࡇとのできるᵝ々なࣈロࢡࢵとロࢵ࣎トの㢌⬻となるࢥンࢱ࣮ࣗࣆを内ⶶした EV3

をྵんでいます。EV3ࢡࢵロࣈ  。㒊の機⬟をᅗ㸯㸫㸯，ᅗ㸯㸫㸰に♧しますྛࢡࢵロࣈ

 

 

ᾮᬗࢹスࣞࣉ 

ン，文ࢥࡸ࣮ࣗࢽ࣓

Ꮠなを表♧します。 

ᅗ㸯㸫㸯 EV3ࣈロࢡࢵのい᪉ 

②୰ኸࢱ࣎ン 

EV3 の㟁※をධࢀるとき

にᢲします。また，Ỵ定す

るሙྜにもいます。 

մୗࢱ࣎ン 

ୗഃに表♧さࢀている࣓

⛣ン㛫をࢥࡸ࣮ࣗࢽ

ືさࡏます。 

յᕥࢱ࣎ン 

ᕥഃに表♧さࢀている࣓

⛣ン㛫をࢥࡸ࣮ࣗࢽ

ືさࡏます。 

PC 接続㒊 

EV3 ࢥࢯࣃとࢡࢵロࣈ

ンをミࢽ USB ࣝࣈ࣮ࢣ

で᥋⥆するときにい

ます。  

ฟຊ࣏ーࢺ 

制御ᑐ㇟≀を᥋⥆します。

のࡘ㸰ࡣのテキストでࡇ

L を㹀，㹁に᥋⥆しࢱ࣮ࣔ

ます。 

ධຊ࣏ーࢺ 

。を᥋⥆しますࢧンࢭ✀ྛ

ࢳࢵࢱ，ࡣのテキストでࡇ

ࡣࢧンࢭ㸯，ගࡣࢧンࢭ

㸰，ࣕࢪロࢭンࡣࢧ㸱，

㉸音Ἴࢭンࡣࢧ㸲に᥋⥆

します。 

նྑࢱ࣎ン 

ྑഃに表♧さࢀている࣓

⛣ン㛫をࢥࡸ࣮ࣗࢽ

ືさࡏます。

①ᡠるࢱ࣎ン 

๓の⏬㠃にᡠりたいとき

したいときࣝࢭキࣕンࡸ

にいます。 

 ߇

 ն յ ߈

 ンࢱ࣎ୖ③

ୖഃに表♧さࢀている࣓

⛣ン㛫をࢥࡸ࣮ࣗࢽ

ືさࡏます。

③ 

մ 

LED 

ᕥྑに㸰ಶあり，㉥，⥳，

㯤なのⰍでගります。 
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ᅗ㸯㸫㸰 EV3ࣈロࢡࢵのい᪉ 

 

USB  接続㒊ࢺス࣍

↓⥺ LAN㏻ಙなの機⬟を㏣

ຍするときにいます。 

࣓ࣔࣜー࢝ード࣭スロッࢺ 

microSD ᙧᘧの࣓࣮ࣔࣜࢻ࣮࢝

を╔するࡇとで，EV3 で⏝

できる࣓࣮ࣔࣜ㔞をቑࡏࡸま

す。また，プログラミングゝㄒ

Pythonを⏝するሙྜ，ev3dev

をグ᠈した࣓࣮ࣔࣜࢻ࣮࢝を

ᤄධしておきます。 

スࣆー࢝ 

EV3ࡀ発⏕する音を出力す

ます。 
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㸯㸬㸰 ⏝するロ࣎ッࢺ  

 

ᅗ㸯㸫㸯に♧す，ࡎま，ࡣのテキストでࡇ EV3 を༢యで⏝して，基本ⓗな情ࢡࢵロࣈ

報ฎ⌮のὶࢀとプログラミングにࡘいて学⩦します。 

また，EV3 ࢝，ࢧンࢭ㉸音Ἴࡸࢧンࢭࢳࢵࢱ，ࡣトに࣮࣏トと出力࣮࣏のධ力ࢡࢵロࣈ

ラ࣮ࢭンࢱ࣮ࣔ，ࢧなの㒊ရを᥋⥆して⏝します。 

 

さࡽに，ࣔ て，プࡏトを実㝿にື作さࢵ࣎ᅗ㸯㸫㸱に♧す㌴㍯⛣ືᆺロ，ࡣの制御にࢱ࣮

ログラ࣒をࡗて計測ࡸ制御を行う情報ฎ⌮にࡘいて学⩦します。㌴㍯⛣ືᆺロࢵ࣎トࡣ，

M i n d s t o r m s  EV3 にྠᲕさࢀている⤌ࡳ立てㄝ᫂ᅗをぢて⤌ࡳ立てます。EV3 とࢡࢵロࣈ

のࣈロࢡࢵを⤌ࡏࢃྜࡳてᵝ々なᙧのロࢵ࣎ト作るࡇとࡀできますࡀ，まࡎ㌴㍯⛣ືᆺ

ロࢵ࣎トをࡗてプログラミングします。 

 

 

 

ᅗ㸯㸫㸱 ㌴㍯⛣ືᆺロࢵ࣎ト 
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１．３ プログラミング言語と制作環境 

 

ロボットを思い通りに動かすためには，EV3 ブロックに内蔵されたコンピュータに動き

を手順として指示しなければなりません。この手順のことをプログラムといいます。ここで

は，ロボットが外部の状態を知ったり，モータを動かしたりできる計測・制御用に機能を拡

張したプログラミング言語 Pytnon を使います。 

 

Python によるプログラミングは，図１－４のような制作環境で行います。 

プログラミングするパソコンには，プログラミング支援ソフトウェアをインストールし

ておきます。本テキストでは，Microsoft 社が提供している Visual Studio Code (VS 

Code)を利用します。VS Code のインストール方法と初期設定の仕方は，付録 A で説明し

ています。 

EV3 ブロックは，ev3dev と呼ばれるソフトウェアを書き込んだメモリーカードを装着

します。このメモリーカードの作り方は，付録 B で説明しています。 

 

パソコンと EV3 ブロックはつぎの３通りの方法で接続できます。 

①USB ケーブルによる有線接続は，パソコンと EV3 ブロックを USB ケーブルで接続しま

す。 

②Bluetooth による無線通信は，Bluetooth 機能を内蔵したパソコンを使って接続しま

す。 

③無線 LAN による無線通信は，無線 LAN 機能を内蔵したパソコンと USB ホスト接続部に

無線 LAN 用 USB ドングルを装着した EV3 ブロックを使って接続します。 

それぞれの接続方法は，付録 C で説明しています。 

 

EV3 ブロックを個別に名前（ホスト名と呼びます。）を付けて識別する方法は，付録 D で

説明しています。 

 

まず，VS Code を起動し，プログラムを記述したファイルを保存するフォルダを作成し

ます。そのプログラムを EV3 ブロックにダウンロードし，実行します。一旦 EV3 にダウン

ロードしたプログラムは，ボタン操作でも実行できます。 
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ᅗ㸯㸫㸲 P y t h o n によるプログラミング⎔ቃ 

 

  

 ンࢥࢯࣃ

P y t h o n による

プログラミング 

ンࢥࢯࣃ プログラミ

ングᨭࢯ

 ࢙࢘トࣇ
 ձ U S B によるࣝࣈ࣮ࢣ

᭷⥺㏻ಙ 

ղB l u e t o o t h による↓

⥺㏻ಙ( ⣙ 1 0 m まで)  

ճ↓⥺ L A N による↓⥺

㏻ಙ( ⣙ 5 0 m まで)  

EV3  ࢡࢵロࣈ
 （ࢻ࣮࣮࣓࢝ࣜࣔ）
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➨㸰❶ ึࣉࡢ࡚ࡵロ࣒ࣛࢢ 

 

，ࡣのテキストでࡇ P y t h o n とࢀࡤるプログラミングゝㄒをいます。ࡇの❶でࡣ，

EV3  。いてㄝ᫂しますࡘてື作するプログラミングにࡗをࡳのࢡࢵロࣈ

 

㸰㸬㸯 ࣉロࡢ࣒ࣛࢢධຊ 

 

くࡑࡗさ，ࡣでࢀࡑ EV3 p）࣒うプログラࡽしてもࡘにⱥㄒであいさࢡࢵロࣈ r o g 2 - 1 . p y ）

をධ力し，実行してࡳましࡻう。 

初ࡵてプログラ࣒をධ力するときにὀពするⅬࡣ，ḟのとおりです。 

 

 

 

ンとࢥࢯࣃ EV3 VS，ࡽを㏻ಙ᥋⥆してࢡࢵロࣈ  C o d e を㉳ືします。 

VS  C o d e の表♧⏬㠃のᕥୖにあるࢡ࢚スプロ࣮ラ࣮ࢥン をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

EV3Dࠕ EV D EVI C E B R O W S ER ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡし，ࠕC l i c k  h e r e  t o  c o n n e c t  t o  a  

d e v i c e ࠖを表♧さࡏます。 

 

  

の表♧⏬㠃のᕥୖにあるࢡ࢚スプロ࣮ラ࣮ࢥン をᕥࢡࢵࣜࢡします。

 ͤ とࡇ࠸࡞ࡽ࡞ࡤࢀࡅ࡞ࡋὀពࡁをධຊすると࣒ࣛࢢロࣉ ͤ

ձ༙ゅのⱥᏐ，数Ꮠ，グྕをいます。ⱥᏐの大文Ꮠと小文Ꮠࡣ༊ูさࢀます。 

ղゅの日本ㄒࡸグྕࡣ≉ูなሙྜしうࡇとࡀできまࡏん。 

ճ✵ⓑも༙ゅをいます。ゅの✵ⓑと༊ูできまࡏんので≉にὀពしましࡻう。 
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eࠕ v 3d e v  EV3ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。ࡇࡇで，ࠕe v 3d e v EV3，ࡣࠖ にタ定したྡ⛠（࣍

ストྡ）であり，ࠕEV3ࠖࡣ᥋⥆᪉法ࡀ表♧さࢀていますので，␗なるሙྜࡀあります。 

 

ンとࢥࢯࣃ EV3 eࠕるとࢀṇᖖに᥋⥆さࡀࢡࢵロࣈ v 3d e v のࠖᕥഃのەࡀࢡ࣮࣐（⥳Ⰽの

）になります。 

eࠕ v 3d e v ࠖのᕥഃのࠕ> ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡすると，EV3 の㟁ụの㟁ᅽࡀࣝࣇࡸ表♧さ

 。ますࢀ
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に，Pࡂࡘ y t h o n のプログラ࣒の作成᪉法にࡘいてㄝ᫂します。 

VS  C o d e の表♧⏬㠃のᕥഃ（ࢡテࣅテ࣮ࣂとࡧます。）に表♧さࢀている EV3

⏝のࢥン をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

Cࠕ r e a t e  a  n e w  p r o j e c t ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

eࠕ x :  m y _ p r o j e c t ࠖと表♧さࢀているᯟの中に，᪂しく作成するྡࢲ࢛ࣝࣇとなる文

Ꮠิとして，ࠕࡤ࠼e v 3p r o j e c t ࠖをධ力します。༙ࠕ，ࡣྡࢲ࢛ࣝࣇゅのⱥ数Ꮠとୗ⥺

のࠖࡳとし，日本ㄒࡣ⏝できまࡏん。 

 

キ࣮࣮ࢱン࢚ࠕ をࠖᢲすと，᪂しく作成するࢲ࢛ࣝࣇのሙᡤをタ定するࢲログࡀ表♧

さࢀるので，㐺ษなࢲ࢛ࣝࣇのሙᡤを㑅ᢥし，ࠕS e l e c t  F o l d e r しࢡࢵࣜࢡンをᕥࢱ࣎ࠖ

⏝のࢥン をᕥࢡࢵࣜࢡします。
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ます。 

EV3Pࠕ R O J EC T とࠖいうプロࢡ࢙ࢪトࡀ作成さࡑ，ࢀの中に，ࠕࢲ࢛ࣝࣇ. v s c o d e ࣇࠖ，

ࠕࣝ . g i t i g n o r e .ࠕࠖ g i t i g n o r e mࠕࠖ a i n . p y ኚ᭦しない，ࡀますࢀⓗに作成さື⮬ࡀࠖ

ようにしてください。また，ࠕ. p y ࡀの内容ࣝࣇのࡇ，ࡣࠖ P y t h o n のプログラ࣒であ

るࡇとを♧すᣑᙇᏊなので，ᾘさないようにὀពしましࡻう。 

EV3Pࠕ R O J EC T とࠖ表♧さࢀているとࢁࡇに，࣐࢘スࣝࢯ࣮࢝を㔜ࡡると，ୗᅗの㉥ᯟの

ます。୍␒ᕥഃにあるࢀ表♧さࡀンࢥ をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

ᯟ内に，᪂たに作成するプログラ࣒のࠕྡࣝࣇp r o g 2 - 1 . p y ࠖをධ力します。ࣇ

 。んࡏ⏝できまࡣとし，日本ㄒࠖࡳゅのⱥ数Ꮠとୗ⥺の༙ࠕࡣྡࣝ

 
 

  

ます。୍␒ᕥഃにあるࢀ表♧さࡀンࢥ をᕥࢡࢵࣜࢡします。



 1 0  

キ࣮࣮ࢱン࢚ࠕ，をධ力したᚋྡࣝࣇ をࠖᢲすと，ࠕm a i n . p y のࠖୗにࠕp r o g 2 - 1 . p y ࠖ

pࠕ，ࢀ㏣ຍさࡀ r o g 2 - 1 . p y ࠖを⦅㞟するたࡵの࢘ン࢘ࢻᯟࡀ表♧さࢀます。 

ゅ༙ࡣで，ࡇࡇ。をධ力します࣒௨ୗのプログラ，ࡽࢁࡇているとࢀ㹺ࠖで表♧さࠕ

✵ⓑを♧しています。 

ධ力している㏵中で，ೃ⿵となるㄒྃࡀ表♧さࢀるので，㐺ษなㄒྃをୖୗ▮印キ࣮で㑅

ᢥし࢚ン࣮ࢱキ࣮をᢲすと⣲᪩く☜実にධ力できます。 

 

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 

f r o m  e v 3 d e v 2 . s o u n d  i m p o r t  S o u n d  

s p k = S o u n d ( )  

s p k . s p e a k ( ' H e l l o . N i c e  t o  m e e t  y o u . ' )  
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ධ力すると，キ࣮࣮࣡ࡸࢻ文Ꮠิに⮬ືⓗにⰍ分けさࢀます。 

 
 

EV3Dࠕ EV D EVI C E B R O W S ER ࠖと表♧さࢀているとࢁࡇに࣐࢘スࣝࢯ࣮࢝を㔜ࡡると，

ୗᅗの㉥ᯟのࢥンࡀ表♧さࢀます。୍␒ྑഃにある をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

eࠕ v 3p r o j e c t て，EV3ࢀンഃにಖᏑさࢥࢯࣃࡀࢲ࢛ࣝࣇࠖ ഃに࢘ࢲンロ࣮ࢻさࢀます。 

 

eࠕ v 3p r o j e c t ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡすると，ྡࣝࣇの୍ぴࡀ表♧さࢀます。 
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プログラ࣒の実行ࡂࡘ，ࡣのᡭ㡰で行います。 

ձ ࠕp r o g 2 - 1 . p y ࠖをྑࢡࢵࣜࢡします。 

ղ 表♧さࢀた࣓࣮ࣗࢽの中ࠕࡽr u n ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

 
プログラ࣒の実行ࡀ EV3 るまで，⣙ࢀഃで㛤ጞさࢡࢵロࣈ 1 0 ⛊程度ᚲせです。ࠕp r o g 2 -

1 . p y ࠖを実行すると，EV3  。ますࢀⱥㄒで発音さࡀࡘあいさࡽࢡࢵロࣈ

  

① 

② 
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プログラ࣒の実行ࡀṇᖖに⤊ࢃると，VS  C o d e の表♧⏬㠃のྑୗഃのᯟの᭱ᚋに

Cࠕ o m p l e t e d  s u c c e s s f u l l y . ࠖと表♧さࢀます。 

 

 

 

また，プログラ࣒を実行しているときࡣ，VS  C o d e のྑୖに， 

 

，ࡣの実行を中᩿したとき࣒ます。プログラࢀ表♧さࡀ をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

また，EV3 ンࢱ࣎ᡠるࠕ本యのࢡࢵロࣈ をࠖᢲしても，プログラ࣒を⤊了さࡏるࡇとࡀで

きます。 

 

୍᪦，EV3 しておくと，EV3ࢻンロ࣮࢘ࢲをࣝࣇの࣒にプログラࢡࢵロࣈ のᾮᬗࢹ

スプࣞに表♧さࢀている࣓ࡽ࣮ࣗࢽ実行するࡇともできます。 

 

まࡎ，ୗに♧す࣓࣮ࣗࢽを表♧さࡏます。 

 

，ࡣの実行を中᩿したとき࣒ます。プログラࢀ表♧さࡀ をᕥࢡࢵࣜࢡします。
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もし，ࡇの࣓ࡀ࣮ࣗࢽ表♧さࢀていないときࠕ，ࡣᡠるࢱ࣎ンࠖをఱ度ᢲして，ୗに♧

す࣓࣮ࣗࢽを表♧さࡏます。 

 
 

Cࠕ a n c e l ࠖをࢱ࣎ୖࠕンࠖとࠕୗࢱ࣎ンࠖをࡗて㑅ᢥし，ࠕ中ኸࢱ࣎ンࠖをᢲします。 

 
 

Fࠕ i l e  B r o w s e r ࠖをࢱ࣎ୖࠕンࠖとࠕୗࢱ࣎ンࠖをࡗて㑅ᢥし，ࠕ中ኸࢱ࣎ンࠖをᢲし

ます。 

 
 

ンࢱ࣎ୖࠕ とࠖࠕୗࢱ࣎ン をࠖࡗて，実行するࣝࣇ pࠕྡ r o g 2 - 1 . p y をࠖ㑅ᢥします。

*ࠕているࢀのྑに表♧さྡࣝࣇ  。とを♧していますࡇ実行ྍ⬟であるࡣࠖ
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pࠕ，ンࠖをᢲすとࢱ࣎中ኸࠕ r o g 2 - 1 . p y ࠖの実行ࡀጞまります。ᾮᬗࢹスプࣞࣜࢡࡀ

⣙，ࢀさ 1 0 ⛊ᚋに，EV3  。ますࢀⱥㄒで発音さࡀࡘあいさࡽࢡࢵロࣈ

 
 

 

p r o g 2 - 1 . p y をㄝ᫂するたࡵに，㸯行ごとに行␒ྕをࡘけたࣜストを♧します。 

 

࠙ p r o g 2 - 1 . p y  ࠚ 

1  

2  

3 

4  

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 

f r o m  e v 3 d e v 2 . s o u n d  i m p o r t  S o u n d  

s p k = S o u n d ( )  

s p k . s p e a k ( ' H e l l o .  N i c e  t o  m e e t  y o u . ' )  

 

p r o g 2 - 1 . p y EV3，ࡣ  。です࣒するプログラࡘにⱥㄒであいさࢡࢵロࣈ

ていまࡗධࡘいくࡀう௧ࡎを作成するୖでᚲ࣒プログラ，ࡣに࣒のプログラࡇ

す。ࢀࡑでࡣ，プログラ࣒のពをㄝ᫂していきます。 

 

1 行目 # ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 

をࣝࣇのࡇ P y t h o n のプログラ࣒として実行するたࡵにᚲせで，すてのプログラ

 。んࡏなりまࡤࢀなけ書いておࡎにᚲ࣒

 

2 行目 f r o m  e v 3 d e v 2 . s o u n d  i m p o r t  S o u n d  

音をฎ⌮するたࡵのプログラ࣒を‽ഛします。 

e v 3d e v 2 . s o u n d EV3，ࡣ を࣒のᵝ々なプログラࡵにᑐして，音をฎ⌮するたࢡࢵロࣈ

㞟ࡵたものです。ࢀࡇを P y t h o n で࣮ࣝࣗࢪࣔࡣとんでいます。 

S，ࡽの中࣮ࣝࣗࢪのࣔࡇ o u n d というタ計ᅗ（ࢡラスとࡧます。）をㄞࡳ㎸ࡳます。 

sࠕ o u n d ࠖとࠕS o u n d  。うࡻていますのでὀពしましࡗな␗，ࡀよくఝていますࡣࠖ

 

3 行目 s p k = S o u n d ( )  

音をฎ⌮するたࢡࡵラスである S o u n d の実యとなる s p k を作ります。ࡇの実యをン

スࢱンスとࡧます。P y t h o n によるプログラ࣒でࡣ，タ計ᅗ（ࢡラス）に基づいてලయ

した実య（ンスࢱンス）を作るᚲせࡀあります。 
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4 行目 spk.speak('Hello. Nice to meet you.') 

Sound クラスの中にある speak という処理（メソッドと呼びます）を実行して， 

Hello. Nice to meet you. 

を英語で発音します。 

発音させる文字列は，'と'で囲みます。 

 

 

【チャレンジ２－１】 

prog2-1.py の 4 行目を修正して，次の英文を発音させてみましょう。 

Rome is not made in a day. There is no royal road to learning. 

 

 

【チャレンジ２－２】 

prog2-1.py の 4 行目を修正して，発音させたい英文に変えてみましょう。 
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㸰㸬㸰 ࣉロࡃࡲ࠺ࡀ࣒ࣛࢢᐇ⾜࡛࠸࡞ࡁとࡁ 

 

ࠕ，ࡤ࠼p r o g 2 - 1 . p y ࠖを実行したときに，うまくあいさࡀࡘⱥㄒで発音さࢀなࡗた

とします。 

ձのᯟにࠕEx i t e d  w i t h  e r r o r  c o d e  1 ࠖという࢚ラ࣮を♧す文Ꮠࡀ表♧さࢀていま

す。 

lࠕているࢀղに♧さ，ࡣラ࣮のሙᡤ࢚ i n e  4 ࠖのように，ࠕ㸲行目ࠖにあります。 

ճに♧すようにプログラ࣒の㸲行目のࠕs p e e k のࠖスࣝ࣌にㄗりࡀあり，࢚ラ࣮になࡗて

いるࡇとࢃࡀります。ࠕs p e e k ࠖをࠕs p e a k ࠖに修ṇし，度࢘ࢲンロ࣮ࢻして実行する

と，うまくあいさࡀࡘⱥㄒで発音さࢀます。 

 
 

をあるࡀラ࣮࢚のあたりに，ࡣうまく実行できないときࡀ࣒のように，プログラࡇ

l i n e  。の㏆を修ṇしますࡑ，るのでࢀと表♧さࠐ 

 

 

  

① 

② 

③ 
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㸰㸬㸱 ⤮をᥥࣉࡃロ࣒ࣛࢢ 

 

EV3 を࣒に，ᅗ㸰㸫㸯に♧すような㢦の⤮をᥥくプログラスプࣞࢹのᾮᬗࢡࢵロࣈ

実行してࡳましࡻう。 

 
ᅗ㸰㸫㸯 㢦のような⤮ 

 

VS  C o d e をࡗて᪂しく p r o g 2 - 2 . p y というྡ๓のࣝࣇを作成し，ࡂࡘのプログ

ラ࣒をධ力しましࡻう。なお，行␒ྕࡣධ力するᚲせࡣありまࡏん。 

とくに，8 行目と 9 行目にあるࠕf i l l _ c o l o r ࠖのࠕf i l l ࠖとࠕc o l o r ࠖの㛫にある文

Ꮠࡣୗ⥺ _ です。༙ゅ✵ⓑとまࢃࡀࡕないようධ力しましࡻう。 

 

࠙ p r o g 2 - 2 . p y  ࠚ 

1  

2  

3 

4  

5  

6  

7  

8  

9  

1 0  

1 1  

1 2  

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 

f r o m  t i m e  i m p o r t  s l e e p  

f r o m  e v 3 d e v 2 . d i s p l a y  i m p o r t  D i s p l a y  

l c d = D i s p l a y ( )  

l c d . c l e a r ( )  

l c d . p o i n t ( F a l s e , 4 5 , 4 5 )  

l c d . p o i n t ( F a l s e , 1 3 5 , 4 5 )  

l c d . c i r c l e ( F a l s e , 4 5 , 4 5 , 2 5 , f i l l _ c o l o r = N o n e )  

l c d . c i r c l e ( F a l s e , 1 3 5 , 4 5 , 2 5 , f i l l _ c o l o r = N o n e )  

l c d . l i n e ( F a l s e , 4 5 , 1 0 0 , 1 3 5 , 1 0 0 , w i d t h = 1 )  

l c d . u p d a t e ( )  

s l e e p ( 1 0 )  

 

ධ力すると，ࡂࡘのようにⰍࡘࡀきますので☜ㄆしてください。Ⰽࡀ␗なࡗているとㄗり

 。ありますࡀ

・ ・ 
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ṇしくධ力できているࡇとࡀ☜ㄆできたࡽ，EV3 しࢻンロ࣮࢘ࢲを࣒にプログラࢡࢵロࣈ

ましࡻう。 

p r o g 2 - 2 . p y を実行すると，EV3 に，ᅗ㸰㸫㸰に♧すようスプࣞࢹのᾮᬗࢡࢵロࣈ

な⤮ࡀ 1 0 ⛊㛫表♧さࢀます。 

 

ᅗ㸰㸫㸰 ᾮᬗࢹスプࣞに表♧さࢀた㢦の⤮ 

 



 20 

それでは，プログラムの意味を説明していきます。 

 

1 行目 #!/usr/bin/env python3 

このファイルを Python のプログラムとして実行するために必要で，すべてのプログラ

ムに必ず書いておかなければなりません。 

 

2 行目 from time import sleep 

プログラムの実行が終了すると，EV3 ブロックの液晶ディスプレイは自動的に元の表示

状態に戻ります。プログラムによって描いた内容が消えないように，時間待ちする必要があ

りますので，時間を処理するためのプログラムを準備します。 

time は，時間に対して処理するための様々なプログラムを集めたモジュールです。この

モジュールの中から，指定した時間だけ待つ機能をもつ sleep というプログラム（関数と

呼びます。）を読み込みます。 

 

 

3 行目 from ev3dev2.display import Display 

液晶ディスプレイに対する処理を行うためのプログラムを準備します。 

ev3dev2.display は，EV3 ブロックの液晶ディスプレイに対して処理するための様々

なプログラムを集めたモジュールです。このモジュールの中から，Display という設計図

（クラスと呼びます。）を読み込みます。 

「display」と「Display」はよく似ていますが，異なった意味ですので注意しましょ

う。 

 

4 行目 lcd=Display() 

液晶ディスプレイに対する処理するためクラスである Display の実体となる lcd を作

ります。この実体をインスタンスと呼びます。Python によるプログラムでは，設計図（ク

ラス）に基づいて具体化した実体（インスタンス）を作る必要があります。 

 

5 行目 lcd.clear() 

Display クラスの中にある clear という処理（メソッドと呼びます）を実行して，液晶

ディスプレイの表示内容を消します。 

 

EV3 ブロックの液晶ディスプレイは，図２－３のような座標軸となっています。 

X 座標の値は，0 から 177 まで，Y 座標の値は 0 から 127 までです。原点(0, 0)は，

液晶ディスプレイの左上の隅になります。X 座標と Y 座標の値を組み合わせて位置を指定

し，点や線，円などを描きます。 
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とくに，Y ᗙᶆの表し᪉ࡀ，数学で学⩦したᗙᶆと␗なり，ୖࡽୗࠕࡀプラスࠖになࡗ

ていますのでὀពしてください。 

 

ᅗ㸰㸫㸱 ᾮᬗࢹスプࣞのᗙᶆ 

 

6 行目 l c d . p o i n t ( F a l s e , 4 5 , 4 5 )  

まࡎ，ᕥഃの目を♧すⅬをᥥきます。 

ᅗ㸰㸫㸲に♧すように，ᕥഃの目を表すⅬの X ᗙᶆの್を 4 5 ，Y ᗙᶆの್を 4 5 としま

しࡻう。 

 

ᅗ㸰㸫㸲 ᕥ目とྑ目を表すⅬのᗙᶆ 

 

D i s p l a y ラスの中にあるࢡ p o i n t という࣓ࢻࢵࢯを実行して，ᾮᬗࢹスプࣞにⅬ

をᥥきます。 

p o i n t に⥆くࢥࢵ࢝(  ) の中に書いた୍␒᭱初のࠕF a l s e スプࣞࢹ現在ᾮᬗ，ࡣࠖ

ている内容をᾘཤしないというពで，㏣ຍして表♧したいときにᣦ定しまࢀに表♧さ

す。 

0                           1 7 7  
0 X ᗙᶆ 

Y ᗙᶆ 

1 2 7

4 5  

4 5              1 35  
X ᗙᶆ 

Y ᗙᶆ 

ᕥഃの目 ྑഃの目 
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ḟの数Ꮠࡣ，ᥥきたいⅬの X ᗙᶆの್で，ᅇࡣᕥഃの目の X ᗙᶆの್4ࠕ 5 ࠖをᣦ定し

ています。 

ᥥきたいⅬの，ࡣのḟの数Ꮠࡑ Y ᗙᶆの್で，ᅇࡣᕥഃの目の Y ᗙᶆの್4ࠕ 5 ࠖをᣦ

定しています。 

 

7 行目 l c d . p o i n t ( F a l s e , 1 3 5 , 4 5 )  

 。に，ྑഃの目を♧すⅬをᥥきますࡂࡘ

ᅗ㸰㸫㸲に♧したように，ྑഃの目を表すⅬの X ᗙᶆを 1 35 ，Y ᗙᶆを 4 5 としましࡻ

う。 

6 行目とྠࡌように p o i n t  。てⅬをᥥきますࡗをࢻࢵࢯ࣓

p o i n t に⥆くࢥࢵ࢝(  ) の中に，ᾘཤしないというពのࠕF a l s e ࠖを書き，ྑഃの

目の X ᗙᶆの್1ࠕ 35 ࠖをᣦ定し，Y ᗙᶆの್4ࠕ 5 ࠖをᣦ定しています。 

ᕥഃとྑഃの目の Y ᗙᶆの್4ࠕࡀ 5 ࠖでྠࡌなので，ᶓに୪んで表♧さࢀます。 

 

 

8 行目 l c d . c i r c l e ( F a l s e , 4 5 , 4 5 , 2 5 , f i l l _ c o l o r = N o n e )  

ᕥഃの目を♧すᯟをᥥきます。 

ᅗ㸰㸫㸲に♧すように，ᕥഃの目を表すᯟを表すの༙ᚄを 2 5 の中ᚰⅬのࡑ， X ᗙᶆの

್を 4 5 ，Y ᗙᶆの್を 4 5 としましࡻう。 

 

ᅗ㸰㸫㸳 ᕥ目とྑ目のᯟを表すの༙ᚄと中ᚰⅬ 

 

D i s p l a y ラスの中にあるࢡ c i r c l e という࣓ࢻࢵࢯを実行して，ᾮᬗࢹスプࣞに

をᥥきます。 

c i r c l e に⥆くࢥࢵ࢝(  ) の中に書いた୍␒᭱初のࠕF a l s e スプࣞࢹ現在ᾮᬗ，ࡣࠖ

ている内容をᾘཤしないというពで，㏣ຍして表♧したいときにᣦ定しまࢀに表♧さ

2 5  4 5  

4 5              1 35
X ᗙᶆ 

Y ᗙᶆ 

ᕥഃの目 ྑഃの目 

2 5  
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す。 

ḟの数Ꮠࡣ，ᥥきたいの中ᚰを表す X ᗙᶆの್で，ᅇࡣᕥഃの目の中ᚰである X ᗙ

ᶆの್4ࠕ 5 ࠖをᣦ定しています。 

ᥥきたいの中ᚰを表す，ࡣのḟの数Ꮠࡑ Y ᗙᶆの್で，ᅇࡣᕥഃの目の中ᚰである

Y ᗙᶆの್4ࠕ 5 ࠖをᣦ定しています。 

さࡽに，ࡑのḟの数Ꮠࡣ，ᥥきたいの༙ᚄを表す್で，ᅇࡣ，目のᯟを♧す್2ࠕ 5 ࠖ

をᣦ定しています。 

᭱ᚋの文Ꮠࡣ，の内㒊をのようにሬりࡪࡘすᣦ定し，ᅇࡣఱもሬりࡪࡘさないよ

うにࠕf i l l _ c o l o r = No n e ࠖをᣦ定しています。 

 

9 行目 l c d . c i r c l e ( F a l s e , 1 3 5 , 4 5 , 2 5 , f i l l _ c o l o r = N o n e )  

 。に，ྑഃの目を♧すᯟをᥥきますࡂࡘ

ᅗ㸰㸫㸳に♧したように，ᕥഃの目を表すᯟを表すの༙ᚄを 2 5 の中ᚰⅬのࡑ， X ᗙᶆ

の್を 4 5 ，Y ᗙᶆの್を 4 5 としましࡻう。 

8 行目とྠࡌように c i r c l e  。てをᥥきますࡗをࢻࢵࢯ࣓

c i r c l e に⥆くࢥࢵ࢝(  ) の中に，ᾘཤしないというពのࠕF a l s e ࠖを書き，ྑഃの

目の中ᚰである X ᗙᶆの್1ࠕ 35 ࠖをᣦ定し，Y ᗙᶆの್4ࠕ 5 ࠖをᣦ定しています。さࡽ

に，の༙ᚄを2ࠕ 5 ࠖでᣦ定し，ఱもሬりࡪࡘさないようにࠕf i l l _ c o l o r = No n e ࠖをᣦ定

しています。 

 

1 0 行目 l c d . l i n e ( F a l s e , 4 5 , 1 0 0 , 1 3 5 , 1 0 0 , w i d t h = 1 )  

᭱ᚋに，ཱྀを表す┤⥺をᥥきます。 

ᅗ㸰㸫㸴に♧すように，ཱྀを表す┤⥺のጞⅬ（┤⥺のጞまりを♧すⅬ）の X ᗙᶆの್を

4 5 ，Y ᗙᶆの್を 1 0 0 とし，⤊Ⅼ（┤⥺の⤊ࢃりを♧すⅬ）の X ᗙᶆの್を 1 35 ，Y ᗙᶆ

の್を 1 0 0 としましࡻう。 

 
ᅗ㸰㸫㸴 ཱྀを表す⥺の⨨ 

4 5              1 35  
X ᗙᶆ 

Y ᗙᶆ 

1 0 0  
ጞⅬ ⤊Ⅼ 

ཱྀを表す┤⥺ 
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Display クラスの中にある line というメソッドを実行して，液晶ディスプレイに直線

を描きます。 

line に続く丸カッコ( )の中に書いた一番最初の「False」は，現在液晶ディスプレイ

に表示されている内容を消去しないという意味で，追加して表示したいときに指定します。 

次の２つの数字は，描きたい直線の始点を表す X 座標と Y 座標の値で，今回は「45」と

「100」を指定しています。 

その次の２つの数字は，描きたい直線の終点を表す X座標と Y座標の値で，今回は「135」

と「100」を指定しています。 

最後の文字は，直線の幅を指定し，今回は幅 1 点分として「width=1」を指定していま

す。 

 

11 行目 lcd.update() 

点や円，直線などを描いく処理は内部で行われているだけで，液晶ディスプレイの表示に

反映されません。そのため，Display クラスの中にある update メソッドを実行して，液

晶ディスプレイの表示内容を更新します。ここで，顔の絵が表示されます。 

 

12 行目 sleep(10) 

プログラムの実行が終了すると，自動的に液晶ディスプレイの表示が元の状態に戻りま

す。これでは，表示した顔の絵がすぐに消えてしまいます。 

そのため，sleep という関数と使って待つ処理を行います。 

sleep に続く丸カッコ( )の中に書いた数字は，待つ時間を「秒」の単位で指定してい

ます。このプログラムでは，10 秒間待つことを指定しています。 

10 秒間経過すると，顔の絵から自動的に液晶ディスプレイの表示が元の状態に戻ります。 
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【チャレンジ２－３】 

prog2-2.py の 8 行目と 9 行目の circle メソッドで指定している円の半径「25」

を左目と右目で変えてみましょう。思い通りの目になりましたか？ 

 

【チャレンジ２－４】 

prog2-2.py を工夫して，下図のような顔を液晶ディスプレイに表示してみましょ

う。 

 

 

【チャレンジ２－５】 

prog2-2.py を工夫して，下図のような顔を液晶ディスプレイに表示してみましょ

う。 
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２．４ 画像を表示してみよう 

 

EV3 ブロックには表２－１のような画像ファイルがあらかじめ組み込まれています。こ

の画像ファイルは，パス名とファイル名を組み合わせて指定します。「パス」は，画像ファ

イルの保存している場所を示しています。画像は，png という形式のファイルです。 

 

表２－１ 組み込まれている画像の一覧 

上段：パス名，下段：ファイル名 画像の内容 

/usr/share/images/ev3dev/mono/information/ 

accept.png 

backward.png 

decline.png 

forward.png 

left.png 

no_go.png 

question_mark.p 

right.png 

stop_1.png 

stop_2.png 

thumbs_down.png 

thumbs_up.png 

warning.png 

お知らせなどに関する

画像 

/usr/share/images/ev3dev/mono/eyes/ 

angry.png 

awake.png 

black_eye.png 

bottom_left.png 

bottom_right.png 

crazy_1.png 

crazy_2.png 

disappointed.png 

dizzy.png 

down.png 

evil.png 

hurt.png 

knocked_out.png 

love.png 

middle_left.png 

middle_right.png 

neutral.png 

nuclear.png 

pinched_left.png 

pinched_middle.p 

pinched_right.pn 

sleeping.png 

tear.png 

tired_left.png 

tired_middle.png 

tired_right.png 

toxic.png 

up.png 

winking.png 

目で表情を表した画像 

/usr/share/images/ev3dev/mono/lego/ 

ev3.png ev3_icon.png EV3 のロゴ画像 

 

さっそく，prog2-3.py を入力して実行してみましょう。EV3 ブロックの液晶ディスプ
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レイにウィンクする目の画像が 10 秒間表示されます。 

 

【 prog2-3.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

#!/usr/bin/env python3 

from time import sleep 

from ev3dev2.display import Display 

from PIL import Image 

lcd=Display() 

lcd.clear() 

img=Image.open('/usr/share/images/ev3dev/mono/eyes/winking.png') 

lcd.image.paste(img,(0,0)) 

lcd.update() 

sleep(10) 

 

画像ファイルを取り扱うところについて説明します。 

 

4 行目 from PIL import Image 

画像を処理するためのプログラムを準備します。 

PIL は，画像を処理するための様々なプログラムを集めたモジュールです。このモジュー

ルの中から，Image という設計図（クラスと呼びます。）を読み込みます。 

PIL というモジュールは，ev3dev 用に限らずパソコンなどで使われている python で

も利用できます。 

 

7 行目 img=Image.open('/usr/share/images/ev3dev/mono/eyes/winking.png') 

画像ファイルを使うための準備（オープンと呼びます。）します。この準備には，Image

クラスにある open というメソッドを使い，丸カッコ( )の中に，パス名とファイル名をつ

ないだ文字列で，画像ファイルを指定します。 

こ こ で は，「 /usr/share/images/ev3dev/mono/eyes/」 とい うパ ス に あ る

「winking.png」という画像ファイルを指定しています。 

オープンした画像は，img という名前で使います。 

 

8 行目 lcd.image.paste(img,(0,0)) 

Display の中にある image というクラスにある paste という処理（メソッドと呼びま

す）を実行して，液晶ディスプレイに画像を配置します。 

paste の丸カッコ( )の最初に，オープンした画像を指定し，その画像を液晶ディスプ

レイのどの位置から表示するか座標で指定します。 

ここでは，7 行目でオープンした画像である img を，原点(0, 0)から配置します。 



 2 8  

 

 ࠚ㸰㸫㸴ࢪンࣞࣕࢳ࠙

表㸰㸫㸯に♧した⏬ീࣝࣇをࡗて，EV3 にࢡࢵロࣈ 5 ⛊ごとに㸱✀㢮の表情を

♧す目の⏬ീを表♧してࡳましࡻう。 

 

 

㸰㸬㸳 ࣉロࣝࣇࡢ࣒ࣛࢢをᾘす方法 

 

プログラ࣒のࢥࢯࣃ，ࡣࣝࣇンഃと EV3  。ഃの୧᪉にありますࢡࢵロࣈ

をᾘしても，EV3ࣝࣇンഃのࢥࢯࣃ グロࢡࢵഃのࡣࣝࣇ⮬ືⓗにᾘ࠼まࡏん。 

EV3 ഃのࡣࣝࣇ，VS  C o d e をࡗてࢥࢯࣃンと EV3 のࡂࡘ，を᥋⥆したᚋࢡࢵロࣈ

ᡭ㡰でᾘします。 

ձ ࠕEV3DEVICE BROWSERࠖのᯟの中ྡࢲ࢛ࣝࣇࡽを㑅ᢥし，ᾘしたいྡࣝࣇをᕥࢡ

 。しますࢡࢵࣜ

ղ 表♧さࢀた࣓࣮ࣗࢽの中ࠕࡽD e l e t e ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

 
また，ࠕEV3DEVICE BROWSERࠖのᯟの中ྡࢲ࢛ࣝࣇࡽをྑࢡࢵࣜࢡして表♧さࢀる࣓

Deleteࠕࡽの中࣮ࣗࢽ をࠖᕥࢡࢵࣜࢡすると，ࡑのࢲ࢛ࣝࣇの中にあࡗたࣝࣇのす

てࡀᾘさࢀます。 

 

  

① 

② 
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➨㸱❶ ึࢭࡢ࡚ࡵンࢧ 

 

まࢃりの≧ែを知るたࡵの⤌ࡳ（計測機⬟）をもࡘものをࢭࠕンࠖࢧといいます。 度

とをࡇたࢀにゐఱ，ࡣの❶でࡇ，ࡀありますࡀࢧンࢭᵝ々な≧ែを知る᫂るさ，音なࡸ

知るたࡵのࢭンࢧであるࢭࢳࢵࢱࠕンࠖࢧにࡘいて学ࡧます。 

 

㸱㸬㸯 ࢱッࢭࢳンࡢࢧ⤌ࡳ 

 

EV3，ࡣでࡇࡇ 小さ，ࡣࢧンࢭࢳࢵࢱ。をいます（ᅗ㸱㸫㸯）ࢧンࢭࢳࢵࢱ⏝ࢡࢵロࣈ

なᢲしࢱ࣎ンスࢳࢵで᥋ゐを᳨知します。㉥Ⰽのスࢳࢵ㒊分をᢲしたり㞳したりする

 。ている≧ែを知りますࢀとでゐࡇ

 

。てᅗ㸱㸫㸰のように᥋⥆しますࡗをࣝࣈ࣮ࢣと専⏝のࢡࢵロࣈEV3，ࡣࢧンࢭࢳࢵࢱ

㸲ࡘあるධ力࣮࣏ト（ᅗ㸯㸫㸯）のうࡕ，୍ ␒ᕥ➃のධ力࣮࣏ト㸯␒に᥋⥆できている☜

ㄆしましࡻう。 

 
ᅗ㸱㸫㸯 EV3  ࢧンࢭࢳࢵࢱ⏝ࢡࢵロࣈ

 

ᅗ㸱㸫㸰 EV3  ⥆の᥋ࢧンࢭࢳࢵࢱとࢡࢵロࣈ

ᢲしࢱ࣎ン 
スࢳࢵ 

 ࢧンࢭࢳࢵࢱ
EV3  ࢡࢵロࣈ

専⏝ࣝࣈ࣮ࢣ 

ධ力࣮࣏ト␒ྕ 
㸯␒ 
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３．２ 触れたことを感知するプログラム 

 

何かに触れたことを感知するプログラム（prog3-1.py）を作りましょう。 

このプログラムは，第２章で作ったプログラム「prog2-2.py」に，赤字の部分が追加に

なっていますので，VS Code で新しく「prog3-1.py」というファイルを作った後，「prog2-

2.py」を表示します。 

つぎに，「選択」メニューから「すべて選択」を行い，「編集」メニューから「コピー」を

行います。この操作は，コントロールキーを押しながら「Ａ」キーを押し，「Ｃ」キーを押

しても同じです。キーによる操作の方が素早いので慣れましょう。 

「prog3-1.py」を表示します。「編集」メニューから「貼り付け」を行います。この操

作は，コントロールキーを押しながら「Ｖ」キーを押しても同じです。 

 

【 prog3-1.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
 9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 

#!/usr/bin/env python3 
from time import sleep 
from ev3dev2.display import Display 
from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 
ts=TouchSensor() 
lcd=Display() 
lcd.clear() 
lcd.point(False,45,45) 
lcd.point(False,135,45) 
lcd.circle(False,45,45,25,fill_color=None) 
lcd.circle(False,135,45,25,fill_color=None) 
lcd.update() 
ts.wait_for_pressed() 
lcd.line(False,45,100,135,100,width=1) 
lcd.update() 
sleep(10) 

 

プログラムを入力した後，EV3 ブロックにダウンロードし，実行しましょう。 

 

NXT ブロックの液晶ディスプレイに２つの「目」が表示されます。タッチセンサのスイッ

チを押すと，「口」を表す直線が表示されて顔が完成し，10 秒後に元の画面に戻ります。 

 

prog3-1.py は，液晶ディスプレイに表示された未完成な顔を，タッチセンサを押すこ

とによって，完成させるプログラムです。それでは新たに加わったプログラムを細かく説明

していきます。 
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1 行目から 3 行目までのプログラム 

「２．２ 絵を描くプログラム」で説明した「prog2-2.py」の 1 行目から 3 行目と同

じです。 

 

4 行目 from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 

タッチセンサに対する処理を行うためのプログラムを準備します。 

ev3dev2.sensor.lego は，EV3 ブロックで利用できるセンサに対して処理するための

様々なプログラムを集めたモジュールです。このモジュールの中から，タッチセンサに対す

る TouchSensor という設計図（クラスと呼びます。）を読み込みます。 

 

5 行目 ts=TouchSensor() 

タッチセンサを処理するためクラスである TouchSensor の実体（インスタンス）とし

て ts を作ります。 

 

6 行目から 11 行目までのプログラム 

「２．２ 絵を描くプログラム」の説明で紹介したように「点」と「丸」で表現される２

つの「目」を描きます。「prog2-2.py」の 4 行目から 9 行目と同じです。 

 

12 行目 lcd.update() 

Display クラスの中にある update メソッドを実行して，両目を描いたところで液晶

ディスプレイの表示内容を更新します。ここで，両目の絵が表示されます。 

 

13 行目 ts.wait_for_pressed() 

TouchSensor クラスの中にある wait_for_pressed メソッドを実行します。このメ

ソッドは，タッチセンサのスイッチが押されるまで待つ処理を行います。タッチセンサのス

イッチが押されると，次の命令に実行が移ります。 

 

14 行目から 16 行目までのプログラム 

「２．２ 絵を描くプログラム」の説明で紹介したように「直線」で表現される「口」を

描き，液晶ディスプレイの表示内容を更新し，10 秒間待ちます。 

「prog2-2.py」の 10 行目から 12 行目と同じです。 
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３．３ タッチセンサの使い方 

 

prog3-1.py で表示される顔を，まず，左目だけ表示して，タッチセンサのスイッチを

押すと，右目が表示され，そのスイッチを離すと，「口」が描かれるようにしてみましょう。 

この動作をするプログラムを prog3-2.py に示します。 

タッチセンサのスイッチを押すまで待つメソッドは，wait_for_pressed でしたが，ス

イッチを離すまで待つメソッドは，17 行目に赤字で示すように wait_for_released で

す。 

このプログラムでは，処理内容のまとまりがよくわかるように，9 行目，14 行目，18行

目にそれぞれ「空白行」を入れています。「空白行」はプログラムの実行には無関係ですが，

処理のまとまりがよくわかるようになるので，よく使われます。 

 

【 prog3-2.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 

#!/usr/bin/env python3 
from time import sleep 
from ev3dev2.display import Display 
from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 
ts=TouchSensor() 
lcd=Display() 
lcd.clear() 
 
lcd.point(False,45,45) 
lcd.circle(False,45,45,25,fill_color=None) 
lcd.update() 
ts.wait_for_pressed() 
 
lcd.point(False,135,45) 
lcd.circle(False,135,45,25,fill_color=None) 
lcd.update() 
ts.wait_for_released() 
 
lcd.line(False,45,100,135,100,width=1) 
lcd.update() 

sleep(10) 

 

【チャレンジ３－１】 

prog3-1.py において，顔が表示された後，さらに，タッチセンサの押しボタンを押

すと，「ハロー」とあいさつするようにプログラムを修正してみましょう。 
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第４章 サウンド 

 

EV3 ブロックはスピーカを内蔵しています。このスピーカを使って発音したり，簡単な

音楽を演奏したりできます。また，スピーカを使うことでプログラムがどのような動作を

行っているのかを音で知らせることができます。 

 

４．１ ブザーを鳴らそう 

 

EV3 ブロックにブザーのような音を鳴らせてみましょう。 

prog4-1.py は，ブザーを１回鳴らすプログラムです。 

 

【 prog4-1.py 】 

1 
2 
3 
4 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sound import Sound 
spk=Sound() 
spk.beep() 

 

1 行目 #!/usr/bin/env python3 

このファイルを Python のプログラムとして実行します。 

 

2 行目 from ev3dev2.sound import Sound 

音を処理するためのプログラムを準備します。 

ev3dev2.sound は，EV3 ブロックを使って音を処理するための様々なプログラムを集

めたモジュールです。このモジュールの中から Sound という設計図（クラスと呼びます。）

を読み込みます。 

 

3 行目 spk=Sound() 

音を処理するためクラスである Sound の実体（インスタンス）となる spk を作ります。 

 

4 行目 spk.beep() 

Sound クラスの中にある beep という処理（メソッドと呼びます）を実行して，ブザー

を１回鳴らします。 

 

【チャレンジ４－１】 

prog4-1.py を修正して，ブザーを３回鳴らすプログラムにしてみましょう。 
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４．２ 音楽の演奏 

 

音楽は，音の高さや音量，鳴らす長さで決められる単音と休みの長さを組み合わせてでき

ています。 

EV3 ブロックでは，おおよそ８オクターブの範囲で音を鳴らすことができます。音の高

さ（周波数）を指定する数値と音階の対応を表４－１に示します。ここでの数値は，プログ

ラムを入力しやすくするように整数にしていますので，やや音階がずれることがあります。

その場合は，小数点以下３桁程度までのより正確な値を指定します。 

聴きやすい音楽を作るときは，音の高さが 440 で指定される「ラ」を基準とします。 

 

表４－１ 音の高さ（周波数）を指定する数値 

オクターブ １ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ 

ド  33 65 131 262 523 1047 2093 4186 

ド＃ 35 69 139 277 554 1109 2217 4435 

レ  37 73 147 294 587 1175 2349 4699 

レ＃ 39 78 156 311 622 1245 2489 4978 

ミ  41 82 165 330 659 1319 2637 5274 

ファ  44 87 175 349 698 1397 2794 5588 

ファ＃ 46 92 185 370 740 1480 2960 5920 

ソ  49 98 196 392 784 1568 3136 6272 

ソ＃ 52 104 208 415 831 1661 3322 6645 

ラ  55 110 220 440 880 1760 3520 7040 

ラ＃ 58 117 233 466 932 1865 3729 7459 

シ  62 123 247 494 988 1976 3951  

 

prog4-2.py は，単音の音の大きさを設定した後，「ド，レ，ミ，ファ，ソ，ラ，シ」と，

0.4 秒間ずつ鳴らし，各音の間で 0.1 秒間休むプログラムです。プログラム中の「# ド」

などは，注釈（コメントとも呼びます。）です。プログラムを分かりやすくするために書い

てあるものなので，入力しなくてもかまいません。  
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【 prog4-2.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sound import Sound 
spk=Sound() 
spk.set_volume(50, 'Beep') 
spk.play_tone(262,0.4,0.1)    # ド 
spk.play_tone(294,0.4,0.1)    # レ 
spk.play_tone(330,0.4,0.1)    # ミ 
spk.play_tone(349,0.4,0.1)    # ファ 
spk.play_tone(392,0.4,0.1)    # ソ 
spk.play_tone(440,0.4,0.1)    # ラ 
spk.play_tone(494,0.4,0.1)    # シ 

 

単音を鳴らすためのメソッドとして play_tone と set_volume があります。これを組

み合わせていろいろな音楽を演奏するプログラムを作ってみましょう。 

それでは，新たに出てきた命令を説明します。 

 

4 行目 spk.set_volume(50, 'Beep') 

Sound クラスの中にある set_volume という処理（メソッドと呼びます）を実行して，

単音の大きさを設定しています。 

単音の大きさは，set_volume に続く丸カッコ( )の中に，0 から 100 の数値で設定

し，その次に'Beep'という文字列を指定します。100 が一番大きな音になります。この

設定は，プログラムを終了しても，元に戻されませんので注意してください。 

 

5 行目 spk.play_tone(262,0.4,0.1)    # ド 

Sound クラスの中にある play_tone という処理（メソッドと呼びます）を実行して，

単音を鳴らします。 

単音は，play_tone に続く丸カッコ( )の中に，音の高さを示す周波数として 262，鳴

らす時間として 0.4 秒，次に鳴らすまで休む時間を 0.1 秒と指定しています。音の高さは

周波数という数値で指定します。この数値が大きいほど高い音となり，小さいほど低い音に

なります。鳴らす時間と休む時間の単位は「秒」で指定します。 

また，「#」から行末までは，注釈（コメント）を意味しています。注釈はプログラムの実

行には関係ありませんが，プログラムの内容や意味を人間にわかりやすくするためによく

使われます。 

同様に，6 行目から 11 行目でも play_tone メソッドを使って単音を鳴らしています。 

 

つぎに，音の大きさを変えてみましょう。 

prog4-3.py は，「ラ」を 0.4 秒間ずつ鳴らし，音と音の間で 0.1 秒間休みながら次第
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に音が大きくなっていくプログラムです。 

 

【 prog4-3.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sound import Sound 
spk=Sound() 
spk.set_volume(10, 'Beep') 
spk.play_tone(440,0.4,0.1) 
spk.set_volume(50, 'Beep') 
spk.play_tone(440,0.4,0.1) 
spk.set_volume(90, 'Beep') 
spk.play_tone(440,0.4,0.1) 

 

 

prog4-4 は，童謡「きらきら星」の曲の一部です。プログラムを実行して演奏させてみ

ましょう。 

11 行目は，休みで音を出さないように，音の高さ（周波数）を 0 にしています。 

 

【 prog4-4.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sound import Sound 
spk=Sound() 
spk.set_volume(50, 'Beep') 
spk.play_tone(262,0.4,0.1) 
spk.play_tone(262,0.4,0.1) 
spk.play_tone(392,0.4,0.1) 
spk.play_tone(392,0.4,0.1) 
spk.play_tone(440,0.4,0.1) 
spk.play_tone(440,0.4,0.1) 
spk.play_tone(392,0.4,0.1) 
spk.play_tone(0,0.4,0.1) 
spk.play_tone(349,0.4,0.1) 
spk.play_tone(349,0.4,0.1) 
spk.play_tone(330,0.4,0.1) 
spk.play_tone(330,0.4,0.1) 
spk.play_tone(294,0.4,0.1) 
spk.play_tone(294,0.4,0.1) 
spk.play_tone(262,0.4,0.1) 
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prog4-4.py の音の高さをよりわかりやすくすることができます。音の高さを表す周波

数を「音階」で書いたプログラムを prog4-5.py に示します。 

6 行目から 11 行目に「音階」を表すために，変数を利用しています。 

音階に対応したわかりやすい名前の変数を使って，音階を表す周波数を代入します。代入

は，変数名の次に「=」を書き，続けて数式を書きます。数式は数値のみでもかまいません。 

例えば，音階の「ド」を示す場合， 

do=262 

とします。これ以降，do と書くと，「262」を意味することになります。同様に，使用する

音階の周波数を変数に代入していきます。 

 12 行目では，音を出さないという意味で，「nn=0」としています。 

 

さらに，14 行目と 15 行目で，発音する時間と休む時間もそれぞれ変数 st と sr に代入

しています。 

 

【 prog4-5.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sound import Sound 
spk=Sound() 
spk.set_volume(50, 'Beep') 
 
do=262 
re=294 
mi=330 
fa=349 
so=392 
la=440 
nn=0 
 
st=0.4 
sr=0.1 
 
spk.play_tone(do,st,sr) 
spk.play_tone(do,st,sr) 
spk.play_tone(so,st,sr) 
spk.play_tone(so,st,sr) 
spk.play_tone(la,st,sr) 
spk.play_tone(la,st,sr) 
spk.play_tone(so,st,sr) 
spk.play_tone(nn,st,sr) 

spk.play_tone(fa,st,sr) 
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26 
27 
28 
29 
30 
31 

spk.play_tone(fa,st,sr) 
spk.play_tone(mi,st,sr) 
spk.play_tone(mi,st,sr) 
spk.play_tone(re,st,sr) 
spk.play_tone(re,st,sr) 
spk.play_tone(do,st,sr) 

 

テンポを速めたいときは，14 行目と 15 行目を 

st=0.3 

sr=0.05 

に変更して，実行します。このように，変数を使うと play_tone で指定した値をそれぞれ

修正する必要はなくなります。 

また，単なる数値では，何を表しているかわからなくなりますが，変数に適切な名前を付

けることで意味を示すこともできるようになります。 

 

 

prog4-6.py は，「さくらさくら」の曲を演奏するプログラムです。楽譜に合わせて周波

数や鳴らす時間，休みの時間が少しずつ異なることが分かります。 

16 行目から 19 行目に示すように，代入文を並べて書きたいときは，セミコロン「;」で

区切ります。 

 

【 prog4-6.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sound import Sound 
spk=Sound() 
spk.set_volume(50, 'Beep') 
 
sil=247 
do=262 
re=294 
mi=330 
fa=349 
so=392 
la=440 
si=494 
doh=523 
 
sth=0.2; srh=0.05 
st1=0.4; sr1=0.1 
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18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 
26 
27 
28 
29 
30 
31 
32 
33 
34 
35 
36 
37 
38 
39 
40 
41 
42 
43 
44 
45 
46 
47 
48 
49 
50 
51 
52 
53 
54 
55 
56 
57 
58 
59 
60 

st2=0.8; sr2=0.2 
st3=1.2; sr3=0.3 
 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,st2,sr2) 
 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,st2,sr2) 
 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,st1,sr1) 
spk.play_tone(doh,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,st1,sr1) 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,sth,srh) 
spk.play_tone(la,sth,srh) 
spk.play_tone(fa,st2,sr2) 
 
spk.play_tone(mi,st1,sr1) 
spk.play_tone(do,st1,sr1) 
spk.play_tone(mi,st1,sr1) 
spk.play_tone(fa,st1,sr1) 
spk.play_tone(mi,st1,sr1) 
spk.play_tone(mi,sth,srh) 
spk.play_tone(do,sth,srh) 
spk.play_tone(sil,st2,sr2) 
 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,st1,sr1) 
spk.play_tone(doh,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,st1,sr1) 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,sth,srh) 
spk.play_tone(la,sth,srh) 
spk.play_tone(fa,st2,sr2) 
 
spk.play_tone(mi,st1,sr1) 
spk.play_tone(do,st1,sr1) 
spk.play_tone(mi,st1,sr1) 
spk.play_tone(fa,st1,sr1) 

spk.play_tone(mi,st1,sr1) 
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61 
62 
63 
64 
65 
66 
67 
68 
69 
70 
71 
72 
73 
74 
75 
76 
77 
78 

spk.play_tone(mi,sth,srh) 
spk.play_tone(do,sth,srh) 
spk.play_tone(sil,st2,sr2) 
 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,st2,sr2) 
 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(la,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,st2,sr2) 
 
spk.play_tone(mi,st1,sr1) 
spk.play_tone(fa,st1,sr1) 
spk.play_tone(si,sth,srh) 
spk.play_tone(la,sth,srh) 
spk.play_tone(fa,st1,sr1) 

spk.play_tone(mi,st3,sr3) 
 

 

【チャレンジ４－２】 

prog4-5.py の童謡「きらきら星」の続きのメロディを入力して，曲を完成させま

しょう。 

 

＜ヒント＞ 

 ドドソソララソ ファファミミレレド ソソファファミミレ ソソファファミミレ 

 ドドソソララソ ファファミミレレド 
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４．３ 組み込みサウンドを再生してみよう 

 

EV3 ブロックには表４－１のようなサウンドがあらかじめ組み込まれています。このサ

ウンドは，パス名とファイル名を組み合わせて指定します。「パス」は，ファイルの保存し

ている場所を示しています。サウンドは，wav という形式のファイルです。 

 

表４－２ 組み込みサウンドの一覧 

上段：パス名，下段：ファイル名 サウンドの内容 

/usr/share/sounds/ev3dev/animals/ 

cat_purr.wav 

dog_bark_1.wav 

dog_bark_2.wav 

dog_growl.wav 

dog_sniff.wav 

dog_whine.wav 

elephant_call.wav 

insect_buzz_1.wav 

insect_buzz_2.wav 

insect_chirp.wav 

snake_hiss.wav 

snake_rattle.wav 

t-rex_roar.wav 

動物などの鳴く音 

/usr/share/sounds/ev3dev/system/ 

click.wav 

confirm.wav 

general_alert.wav 

overpower.wav 

ready.wav 

システムに関係する音 

/usr/share/sounds/ev3dev/information/ 

activate.wav 

analyze.wav 

backwards.wav 

color.wav 

detected.wav 

down.wav 

error.wav 

error_alarm.wav 

flashing.wav 

forward.wav 

left.wav 

object.wav 

right.wav 

searching.wav 

start.wav 

stop.wav 

touch.wav 

turn.wav 

up.wav 

お知らせなどに関する

音 

/usr/share/sounds/ev3dev/communication/ 

bravo.wav 

ev3.wav 

fantastic.wav 

game_over.wav 

lego.wav 

mindstorms.wav 

morning.wav 

no.wav 

あいさつなどに関する

音 



 42 

go.wav 

good.wav 

good_job.wav 

goodbye.wav 

hello.wav 

hi.wav 

okay.wav 

okey-dokey.wav 

sorry.wav 

thank_you.wav 

yes.wav 

/usr/share/sounds/ev3dev/mechanical/ 

air_release.wav 

airbrake.wav 

backing_alert.wav 

horn_1.wav 

horn_2.wav 

laser.wav 

motor_idle.wav 

motor_start.wav 

motor_stop.wav 

ratchet.wav 

sonar.wav 

tick_tack.wav 

機械が発する音 

/usr/share/sounds/ev3dev/numbers/ 

zero.wav 

one.wav 

two.wav 

three.wav 

four.wav 

five.wav 

six.wav 

seven.wav 

eight.wav 

nine.wav 

ten.wav 

数字の音 

/usr/share/sounds/ev3dev/colors/ 

black.wav 

blue.wav 

brown.wav 

green.wav 

red.wav 

white.wav 

yellow.wav 

色の名前の音 

/usr/share/sounds/ev3dev/expressions/ 

boing.wav 

boo.wav 

cheering.wav 

crunching.wav 

crying.wav 

fanfare.wav 

kung_fu.wav 

laughing_1.wav 

laughing_2.wav 

magic_wand.wav 

ouch.wav 

shouting.wav 

smack.wav 

sneezing.wav 

snoring.wav 

uh-oh.wav 

表情などを表す音 
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さっそく，prog4-7.py を入力して実行し，サウンドを再生してみましょう。犬の鳴き

声がした後，虫の鳴き声が聞こえてきます。 

 

【 prog4-7.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sound import Sound 
spk=Sound() 
spath='/usr/share/sounds/ev3dev/animals/' 
spk.play_file(spath+'dog_bark_1.wav') 
spk.play_file(spath+'insect_chirp.wav') 

 

4 行目 path='/usr/share/sounds/ev3dev/animals/' 

サウンドのファイルが保存されている場所を示すパス名を，spath という変数名に文字

列で代入しています。 

 

5 行目 spk.play_file(path+'dog_bark_1.wav') 

Sound クラスの中にある play_file という処理（メソッドと呼びます）を実行して，

サウンド・ファイル再生します。play_file に続く丸カッコ( )の中に，パス名とファイ

ル名を文字列で指定します。 

ここでは，変数 spath に代入された文字列「/usr/share/sounds/ev3dev/animals/」

というパスに保存されている犬の鳴き声のサウンド・ファイル「dog_bark_1.wav」をプ

ラス記号「+」でくっつけて一つの文字列にしています。 

「dog_bark_1.wav」が再生されると，犬の鳴き声がスピーカから聞こえてきます。 

 

6 行目 spk.play_file(path+'insect_chirp.wav') 

変数 spath に代入された文字列「/usr/share/sounds/ev3dev/animals/」という

パスに保存されている虫の鳴き声のサウンド・ファイル「insect_chirp.wav」をプラス

記号「+」でくっつけて一つの文字列にしています。 

「insect_chirp.wav」が再生されると，虫の鳴き声がスピーカから聞こえてきます。 

 

【チャレンジ４－３】 

表４－２に示した組み込みサウンドを使って，ファンファーレを鳴らした後，「素晴ら

しい」と英語で発音するプログラムを作ってみましょう。 

 

ヒント： ファンファーレのファイル名は「fanfare.wav」です。 

     「素晴らしい」の英語のファイル名は「fantastic.wav」です。 
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第５章 モータ 

 

この章からは，図１－３に示した車輪移動型ロボットを動かします。まず，EV3 ブロック

の正面から見て向かって左側のモータを出力ポート B に接続し，右側のモータを出力ポー

ト C に接続していることを確認してください。 

EV3 ブロックには，L モータと M モータという２種類のモータが利用できます。ここで

取り扱うモータは「L モータ」のみです。 

 

 

５．１ ロボットの前後移動 

 

いよいよロボットを動かすところまでやってきました。ロボットを動かすためには，モー

タを駆動させる必要があります。早速，プログラム（prog5-1.py）を入力しましょう。 

 

【 prog5-1.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

#!/usr/bin/env python3 

from time import sleep 

from ev3dev2.motor import LargeMotor,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

Lmt=LargeMotor(OUTPUT_B) 

Rmt=LargeMotor(OUTPUT_C) 

Lmt.on(30) 

Rmt.on(30) 

sleep(4) 

Lmt.on(-30) 

Rmt.on(-30) 

sleep(4) 

Lmt.off() 

Rmt.off() 

 

prog5-1.pyは，ロボットを 4秒間前進させ，その後 4秒間後退させるプログラムです。

それでは，新たに加わったプログラムを説明していきます。 

 

3 行目 from ev3dev2.motor import LargeMotor,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

EV3 ブロックに接続できるモータと出力ポートの準備をします。 

ev3dev2.motor は，EV3 ブロックに接続できるモータを制御するための様々なプログ

ラムを集めたモジュールです。このモジュールの中から，L モータに対して制御する
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LargeMotor という設計図（クラスと呼びます。）と出力ポート B，C に対する OUTPUT_B，

OUTPUT_C という設計図（クラスと呼びます。）を読み込みます。 

なお，出力ポートとして A や D を使うときは，OUTPUT_A，OUTPUT_D と書きます。 

 

4 行目 Lmt=LargeMotor(OUTPUT_B) 

モータを制御するためクラスである LargeMotor の実体（インスタンス）を出力ポート

B に接続された左側の車輪を回転させるモータとして Lmt を作ります。 

OUTPUT_B は，出力ポート B を示しています。 

なお，出力ポートとして A，C，D も利用でき，それぞれ INPUT_A，INPUT_C，INPUT_D，

書きます。利用する出力ポートは，あらかじめ ev3dev2.motor から読み込んでおく必要

があります。 

 

5 行目 Rmt=LargeMotor(OUTPUT_C) 

モータを制御するためクラスである LargeMotor の実体（インスタンス）を出力ポート

C に接続された右側の車輪を回転させるモータとして Rmt を作ります。 

OUTPUT_C は，出力ポート C を示しています。 

 

6 行目 Lmt.on(30) 

LargeMotorクラスの中にある onメソッドを実行して，左側のモータを回転させます。 

on に続く丸カッコ( )の中に書いた数値は，回転するスピードを示し「30」を設定して

います。このスピードは，-100～100 の間として，正の時は「正回転」，負の時は「逆回転」

を示し，最も速いスピードを 100 または-100 として，その割合で指定します。 

車輪移動型ロボットの場合，正回転は前進，逆回転は後進となります。 

 

7 行目 Rmt.on(30) 

LargeMotorクラスの中にある onメソッドを実行して，右側のモータを回転させます。 

on に続く丸カッコ( )の中に書いた数値は，回転するスピードを示し「30」を設定して

います。このスピードは，-100～100 の間として，正の時は「正回転」，負の時は「逆回転」

を示しています。スピードを 0 に設定するとモータは停止します。 

この時点で，左側と右側のモータが同じスピードで正回転するので，ロボットはまっすぐ

前進を開始します。 

 

8 行目 sleep(4) 

sleep に続く丸カッコ( )の中に書いた数字は，待つ時間を「秒」の単位で指定してい

ます。このプログラムでは，4 秒間待つことを示し，その間ロボットは前進を続けます。 
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9 行目 Lmt.on(-30) 

LargeMotorクラスの中にある onメソッドを実行して，左側のモータを回転させます。 

on に続く丸カッコ( )の中に書いた数値は，回転するスピードを示し「-30」を設定し

ていますので，逆回転します。 

 

10 行目 Rmt.on(-30) 

LargeMotorクラスの中にある onメソッドを実行して，右側のモータを回転させます。 

on に続く丸カッコ( )の中に書いた数値は，回転するスピードを示し「-30」を設定し

ていますので，逆回転します。 

この時点で，左側と右側のモータが同じスピードで逆回転するので，ロボットは後退を開

始します。 

 

11 行目 sleep(4) 

sleep に続く丸カッコ( )の中に書いた数字は，待つ時間を「秒」の単位で指定してい

ます。このプログラムでは，4 秒間待つことを示し，その間ロボットは後退を続けます。 

 

12 行目 Lmt.off() 

LargeMotorクラスの中にある offメソッドを実行して，左側のモータを停止させます。 

 

13 行目 Rmt.off() 

LargeMotorクラスの中にある offメソッドを実行して，右側のモータを停止させます。 

この時点で，左側と右側のモータが停止するので，ロボットの移動は止まります。 

 

 

prog5-1.py のプログラムでは，左右のモータを個別に回転させたり，停止させたりし

ていましたから，厳密には同時に回転させたり，停止させたりできていませんでした。プロ

グラムの実行速度は速いため，ロボットの動きを見てもわからなかっただけです。 

それでは，左右の両方のモータを同時に回転させたり，停止させたりする方法について紹

介します。 

prog5-2.py を入力して実行して，prog5-1.py を実行したときのロボットの動きと比

較してみましょう。 

ロボットの動きは同じように見えるかもしれませんが，prog5-2.py では，両方のモー

タに対して制御をしています。 
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【 prog5-2.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

#!/usr/bin/env python3 

from time import sleep 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

rbt.on(30,30) 

sleep(4) 

rbt.on(-30,-30) 

sleep(4) 

rbt.off() 

 

２つのモータをセットにして制御するプログラムについて説明します。 

 

3 行目 from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

EV3 ブロックに接続できるモータの組み合わせと出力ポートの準備をします。 

ev3dev2.motor は，EV3 ブロックに接続できるモータを制御するための様々なプログ

ラムを集めたモジュールです。このモジュールの中から，２つのモータを組み合わせて制御

するMoveTankという設計図（クラスと呼びます。）と出力ポートB，Cに対するOUTPUT_B，

OUTPUT_C という設計図（クラスと呼びます。）を読み込みます。 

 

4 行目 rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

２つのモータを組み合わせて制御するクラスである MoveTank の実体（インスタンス）

を，出力ポート B に接続された左側の車輪を回転させるモータと出力ポート C に接続され

た右側の車輪を回転させるモータを組み合わせ rbt を作ります。 

 

5 行目 rbt.on(30,30) 

MoveTank クラスの中にある on メソッドを実行して，左右のモータを回転させます。 

on に続く丸カッコ( )の中に書いた最初の数値は左側のモータを回転させるスピードを

設定し，次の数値は右側のモータを回転させるスピードを設定しています。 

両方とも「30」を設定していますので，ロボットは前進を開始します。 

 

7 行目 rbt.on(-30,-30) 

MoveTank クラスの中にある on メソッドを実行して，左右のモータを回転させます。 

on に続く丸カッコ( )の中に書いた最初の数値は左側のモータを回転させるスピードを

設定し，次の数値は右側のモータを回転させるスピードを設定しています。 

両方とも「-30」を設定していますので，ロボットは後退を開始します。 
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9 行目 rbt.off() 

MoveTank クラスの中にある off メソッドを実行して，左右のモータを停止させます。 

この時点で，両方のモータが停止するので，ロボットの移動は止まります。 

 

 

【チャレンジ５－１】 

prog5-2.py の前進や後退時のスピードの値をいろいろ変えて，車輪移動型ロボット

の移動する速度を毎秒 cm の単位で計測しましょう。 
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５．２ ロボットの方向転換 

 

前進と後退，それに移動する速度の変更までができるようになりました。次に，ロボット

の移動方向を変える方向転換に挑戦しましょう。車輪移動型ロボットは，自動車と違いハン

ドルで車輪の角度を変えることによって移動方向を変えることができません。どのように

して方向転換するプログラムを作ればよいのでしょうか？ 

 

ロボットの左右の車輪は，それぞれ独立に回転スピードと回転方向を設定できます。左右

の車輪の回転方向を変えることで，方向転換を実現します。この方法は，ブルドーザーなど

のキャタピラーで移動する機械でも使われています。 

 

ここでは，方向転換する方法として図５－１と図５－２の２種類を説明します。両図とも，

車輪移動型ロボットを上から見た図になっています。矢印は車輪が進む方向を示し，◎は方

向転換するときの中心となる位置を示しています。 

 

図５－１は，片方の車輪だけを回転させて，もう一方の車輪を停止していますから，ロ

ボットの本体は，停止した車輪を中心として，回転する車輪の方向に転換します。このテキ

ストでは，このような方向転換のことを「カーブ」と呼ぶことにします。 

 

図５－２は，両方の車輪を互いに逆方向に回転させていますから，ロボットの本体は，両

方車輪を結ぶ線の真ん中を中心として，前進する車輪の方向に転換します。このテキストで

は，このような方向転換のことを「ターン」と呼ぶことにします。「ターン」は，本体を移

動することなく方向だけ転換する場合に便利です。 

 

また，左右の車輪の回転方向とスピードを変化させることで「カーブ」と「ターン」の中

間のような方向転換もできます。 
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それでは，4 秒間右にカーブした後，4 秒間左にカーブして停止するプログラム prog5-

3.py を入力し，ロボットの動きを確認しましょう。 

 

【 prog5-3.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

#!/usr/bin/env python3 

from time import sleep 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

rbt.on(30,0) 

sleep(4) 

rbt.on(0,30) 

sleep(4) 

rbt.off() 

 

5 行目 rbt.on(30,0) 

on に続く丸カッコ( )の中に書いた最初の数値は，出力ポート B につないでいる左側の

モータを回転させるスピードを設定し，次の数値は出力ポート Cにつないでいる右側のモー

タを回転させるスピードを設定しています。 

丸カッコ( )内の最初の数値は「30」なので左側のモータがスピード 30 で正回転しま

す。次の数値は「0」なので，右側のモータは停止します。そのためロボットは，右にカー

ブを開始します。 

 

7 行目 rbt.on(0,30) 

丸カッコ( )内の最初の数値は「0」なので左側のモータは停止します。次の数値は「30」

なので右側のモータがスピード 30 で正回転します。そのためロボットは，左にカーブを開

始します。 
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次に，4 秒間右にターンした後，4 秒間左にターンして停止するプログラム prog5-4.py

を入力し，ロボットの動きを確認しましょう。 

 

【 prog5-4.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

#!/usr/bin/env python3 

from time import sleep 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

rbt.on(30,-30) 

sleep(4) 

rbt.on(-30,30) 

sleep(4) 

rbt.off() 

 

5 行目 rbt.on(30,-30) 

on に続く丸カッコ( )の中に書いた最初の数値は，出力ポート B につないでいる左側の

モータを回転させるスピードを設定し，次の数値は出力ポート Cにつないでいる右側のモー

タを回転させるスピードを設定しています。 

丸カッコ( )内の最初の数値は「30」なので左側のモータがスピード 30 で正回転しま

す。次の数値は「-30」なので，右側のモータがスピード 30 で逆回転します。。そのためロ

ボットは，右にターンを開始します。 

 

7 行目 rbt.on(-30,30) 

丸カッコ( )内の最初の数値は「-30」なので左側のモータがスピード 30 で逆回転しま

す。次の数値は「30」なので，右側のモータがスピード 30 で正回転します。そのためロ

ボットは，左にターンを開始します。 
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モータを回転させてから時間待ちする処理はよく利用します。そのため，モータを指定し

た時間だけ回転させる on_for_seconds というメソッドがあります。このメソッドを使

うと sleep を使わなくてもよいので，time モジュールも読み込む必要がなくなります。

prog5-4.py を on_for_seconds を使ったプログラムに修正した prog5-5.py を示し

ます。prog5-4.py とほぼ同じ動きをロボットがすることを確認しましょう。 

 

【 prog5-5.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

#!/usr/bin/env python3 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

rbt.on_for_seconds(30,-30,4) 

rbt.on_for_seconds(-30,30,4) 

rbt.off() 

 

4 行目 rbt.on_for_seconds(30,-30,4) 

MoveTank クラスの中にある on_for_seconds メソッドを実行して，左右のモータを

指定した時間だけ回転させます。 

on_for_seconds に続く丸カッコ( )の中に書いた最初の数値は，出力ポート B につな

いでいる左側のモータを回転させるスピードを設定し，次の数値は出力ポート C につない

でいる右側のモータを回転させるスピードを設定しています。最後の数値はモータを動作

させる時間を秒の単位で指定します。 

丸カッコ( )内の最初の数値は「30」なので左側のモータがスピード 30 で正回転しま

す。次の数値は「-30」なので，右側のモータがスピード 30 で逆回転します。最後に 4 を

指定しているので，ロボットは，4 秒間右にターンします。 

 

 

【チャレンジ５－２】 

2 秒間右にカーブした後，2 秒間まっすぐ前進し，2 秒間左にカーブするようにロボッ

トを動かしてみましょう。 

 

 

【チャレンジ５－３】 

右にターンさせて，ロボットを３回転させるように動かしてみましょう。 
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５．３ ロボットを正確に移動させよう 

 

ロボットを前進させたり，後退させたり，方向転換ができるようになりました。モータを

動かすために「時間」を使っていました。そのため，スピードの設定を変えると，それに合

わせて「時間」も適切に変えないと，同じ動きをさせることができませんでした。 

EV3 ブロックに接続できるモータのうち「L モータ」と呼ばれるモータは，軸がどれだけ

回転したかを知るためのセンサ（ロータリーエンコーダと呼びます。）を内蔵しています。 

そのため，「時間」の代わりに「回転数」を指定してモータを動かすことができます。「回

転数」は，スピードと関係ありません。 

 

それでは，ロボットを時計回りに 360°ターンさせるプログラム prog5-6.py を入力し

て実行してみましょう。 

 

【 prog5-6.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

#!/usr/bin/env python3 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

rbt.on_for_rotations(30,-30,2.2) 

rbt.off() 

 

4 行目 rbt.on_for_rotations(30,-30,2.2) 

MoveTank クラスの中にある on_for_rotations メソッドを実行して，左右のモータ

を指定した回転数だけ軸を回転させます。 

on_for_rotations に続く丸カッコ( )の中に書いた最初の数値は，出力ポート B に

つないでいる左側のモータを回転させるスピードを設定し，次の数値は出力ポート C につ

ないでいる右側のモータを回転させるスピードを設定しています。最後の数値はモータの

軸を回転数を指定します。 

丸カッコ( )内の最初の数値は「30」なので左側のモータがスピード 30 で正回転しま

す。次の数値は「-30」なので，右側のモータがスピード 30 で逆回転します。最後に「2.2」

を指定しているので，ロボットは，両方のモータの軸が互いに逆方向に 2.2 回転し，時計

回りに 360°ターンします。 

なお，ロボットのタイヤの状態や設置する素材によって，設定した回転数を修正する必要

があります。 

 

  



 55 

 

【チャレンジ５－４】 

prog5-6.py で，スピードを「30」から「20」に変えても，同じように時計回りに

360°ターンすることを確かめてみましょう。 

 

 

【チャレンジ５－５】 

このロボットのタイヤの直径は，56mm です。300mm だけ前進するために，タイヤを

何回転させればよいでしょうか？ 

左右のタイヤを指定しただけ回転させて 300mm だけ前進するプログラムを作って確

かめてみましょう。 
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第６章 分かりやすいプログラムと繰り返し処理 

 

６．１ 変数を使ってみよう 

 

「４．２ 音楽の演奏」で紹介したプログラム（prog4-5.py）でも少し説明しましたが，

数値を変数に代入しておくと，その数値の意味がよく分かるようになります。また，プログ

ラム中に何度も入力しなければならない同じ意味の数値を変数に置きかえると，それぞれ

の数値を変更しなくても，変数に代入する値を変更するだけですみます。 

 

 

 

prog5-5.py は，4 秒間右にターンした後，4 秒間左にターンして停止するプログラム

でした。このプログラムで，モータのスピードとターンする時間をそれぞれ，変数 sp と wt

を使って修正したプログラム prog6-1.py を入力してみましょう。 

 

【 prog6-1.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

#!/usr/bin/env python3 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

sp=30 

wt=4 

rbt.on_for_seconds(sp,-sp,wt) 

rbt.on_for_seconds(-sp,sp,wt) 

rbt.off() 

 

それでは，変数を使っているところを説明します。 

 

※ 変数を使うときに注意しなければならないこと ※ 

① 変数名で利用できる文字は，a～z，A～Z，0～9，_（下線）です。 

② 変数名の一番最初の文字に 0～9 は使えません。 

③ 変数名に含まれる英字の大文字と小文字は区別されます。 

④ 次の単語は，変数名として利用できません。 

False None True and as assert break class continue def 

del elif else except finally for from global if import 

in is lambda nonlocal not or pass raise return try while 

with yield 
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4 行目 sp=30 

モータのスピードを示す「30」を変数 sp に代入しています。 

 

5 行目 wt=4 

ターンする時間を示す「4」を変数 wt に代入しています。 

 

7 行目 rbt.on_for_seconds(sp,-sp,wt) 

on_for_seconds に続く丸カッコ( )の中に書いた最初の数値は，出力ポート B につな

いでいる左側のモータを回転させるスピードを設定し，次の数値は出力ポート C につない

でいる右側のモータを回転させるスピードを設定しています。最後の数値はモータを動作

させる時間を秒の単位で指定します。 

丸カッコ( )内に，「sp」，「-sp」，「wt」と書いていますので，左側のモータがスピード

「sp」で正回転し，右側のモータがスピード「sp」で逆回転する動作を wt 秒間行います。 

変数の前に，マイナス記号を付けると「-1」を掛け算したことになります。 

sp には 30 が代入されているので，左側のモータはスピード 30 で正回転し，右側のモー

タはスピード 30 で逆回転します。さらに，wt に 4 が代入されているので，ロボットは，

4 秒間右にターンします。 

 

8 行目 rbt.on_for_seconds(-sp,sp,wt) 

丸カッコ( )内に，「-sp」，「sp」，「wt」と書いていますので，左側のモータがスピード

「sp」で逆回転し，右側のモータがスピード「sp」で正回転する動作を wt 秒間行います。 

変数の前に，マイナス記号を付けると「-1」を掛け算したことになります。 

sp には 30 が代入されているので，左側のモータはスピード 30 で逆回転し，右側のモー

タはスピード 30 で正回転します。さらに，wt に 4 が代入されているので，ロボットは，

4 秒間左にターンします。 

 

 

【チャレンジ６－１】 

prog6-1.py で代入している値を変えて，いまより遅く動くロボットにしてみましょ

う。 
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㸴㸬㸰 ྠࡾ⧞ࡢࡁືࡌ㏉ࡋ 

 

ࡤ࠼，計ᅇりにᅄゅᙧをᥥくືきをロࢵ࣎トにさࡏたいときのようなᡭ㡰を⪃࠼

 㸽うࡻよいでしࡤࢀ

 

ᅗ㸴㸫㸯のようにᅄゅᙧをᥥくたࡵにࠕ，ࡣձ๓㐍するືきࠖとࠕղྑに 9 0 r᭤ࡀるࠖと

いう㸰✀㢮のືきを㸲ᅇ実行しなけࡤࢀなりまࡏん。 

 

 

ᅗ㸴㸫㸯 計ᅇりにᅄゅᙧをᥥくように⛣ືするᡭ㡰 

 

まࡎ，ྑに 9 0 r࣮ࢱンさࡏるたࡵにᚲせなロࢵ࣎トのࣖࢱのᅇ㌿数をỴࡵましࡻう。

プログラ࣒( p r o g 6 - 2 . p y ) をධ力して，実行し，ロࢵ࣎トࡀ⣙ 9 0 rྑに࣮ࢱンするように

6 行目のኚ数 r t に௦ධしている数್0ࠕ . 5 4 ࠖを修ṇしましࡻう。ࡇの್ࡣ，ロࢵ࣎トのࢱ

 。とᗋ㠃の≧ែでኚしますࣖ

 

࠙ p r o g 6 - 2 . p y  ࠚ 

1  
2  
3 
4  
5  
6  
7  

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 
f r o m  e v 3d e v 2 . m o t o r  i m p o r t  M o v e Ta n k , O U TP U T_ B , O U TP U T_ C  
r b t = M o v e Ta n k ( O U TP U T_ B , O U TP U T_ C )  
s p = 2 0  
r t = 0 . 5 4  
r b t . o n _ f o r _ r o t a t i o n s ( s p , - s p , r t )  
r b t . o f f ( )  

ձ๓㐍( 30 0 m m )  

ղྑ 9 0 ° ղྑ 9 0 ° 

ղྑ 9 0 ° ղྑ 9 0 ° 

ձ๓㐍( 30 0 m m )  

ձ๓㐍( 30 0 m m )  

ձ๓㐍( 30 0 m m )  
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つぎに，四角形を描く動きをさせるプログラム（prog6-3.py）を入力しましょう。 

5 行目の変数 rt に代入している数値「0.54」は，右に約 90°ターンするために必要な

タイヤの回転数に修正します。 

また，6 行目から 8 行目で 300mm だけ前進するために必要なタイヤの回転数を計算して

います。まず，変数 len に前進する距離を代入します。変数 d はロボットのタイヤの直径

を代入します。タイヤの周りの長さは，円周率×直径ですから，タイヤが１回転すると「円

周率×直径」だけ前進します。そのため，変数 rs に代入する回転数は，前進する距離を「円

周率×直径」で割って求めます。 

数式をプログラムで書くとき，かけ算「×」は，アスタリスク「*」，割り算「÷」は，ス

ラッシュ「/」で記述します。計算する順序を変えるときは，丸カッコ( )で囲みます。 

 

【 prog6-3.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=20                # スピード(%) 
rt=0.54              # 90°ターンに必要な回転数 
len=300              # 前進する距離(mm) 
d=56                 # タイヤの直径(mm) 
rs=len/(3.14*d)      # 前進に必要な回転数 
 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rs)   # 前進 
rbt.on_for_rotations(sp,-sp,rt)  # 右ターン 
 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rs)   # 前進 
rbt.on_for_rotations(sp,-sp,rt)  # 右ターン 
 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rs)   # 前進 
rbt.on_for_rotations(sp,-sp,rt)  # 右ターン 
 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rs)   # 前進 
rbt.on_for_rotations(sp,-sp,rt)  # 右ターン 
 

rbt.off() 

 

prog6-3.py では，10 行目から 20 行目まで，「①前進」と「②右にターン」という制御

を行うプログラムを４回繰り返して書いていることに気がつきましたか？ このように，同

じプログラムを繰り返して書くことは，手間がかかり入力ミスも増えますし，プログラムが

必要以上に長くなってしまいます。 
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プログラムを繰り返し実行するための文として，Python では，for 文があります。for

文を使って繰り返しを行うプログラム（prog6-4.py）を入力しましょう。 

 

Python によるプログラムの記述では，半角の空白を使って段付け（インデントとも呼び

ます。）した行をひとまとまりとして扱います。このテキストでは，半角の空白を４つ入れ

て段付けします。ここでは，半角の空白がわかりやすいように，と表記してあります。 

 

【 prog6-4.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=20                # スピード(%) 
rt=0.54              # 90°ターンに必要な回転数 
len=300              # 前進する距離(mm) 
d=56                 # タイヤの直径(mm) 
rs=len/(3.14*d)      # 前進に必要な回転数 
 
for i in range(4): 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rs)     # 前進 
rbt.on_for_rotations(sp,-sp,rt)    # 右ターン 
 
rbt.off() 

 

prog6-3.py と比べて，プログラムの長さが短くなっていることが分かるでしょう。そ

れでは，新たに加わったところを説明していきます。 

 

 8 行目 for i in range(4): 

 9 行目 rbt.on_for_rotations(sp,sp,rs) 

10 行目 rbt.on_for_rotations(sp,-sp,rt) 

for 文と range という関数を使って，繰り返し処理を行います。繰り返す回数は range

関数の次の丸カッコ( )の中に書きます。 

また，for 文の最後に「:」を忘れないようにしましょう。 

range 関数の丸カッコ内に「4」と書いていますから，段付けされた 9 行目と 10 行目ま

でをひとまとまりとして，4 回繰り返し実行します。 

for 文と range 関数の詳しい説明は８章でします。なお，for 文の次に書いている i は

変数名です。変数 i の値は，0 から始まり繰り返し毎に 1 つずつ増えていきますが，この

プログラムでは利用していません。 
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【チャレンジ６－２】 

prog6-3.py は，時計回りに四角形を描くプログラムです。このプログラムを修正し

て反時計回りに四角形を描くようなプログラムを考えましょう。 

 

【チャレンジ６－３】 

三角形を描くような動きをさせるにはどのようなプログラムにすればよいでしょう

か？ 
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㸴㸬㸱 ධࢀᏊをࡾ⧞ࡓࡗ㏉ࡋ 

 

にࣝࢨ大きい，ࡣࣝࢨ㸽 ྎᡤでうていますࡗᏊࠖというゝⴥを知ࢀධࠕࡣなさんࡳ

ᑡし小さいࣝࢨを㔜ࡡて⨨くࡇとࡀできるようになࡗていて，ࡇのような≉ᚩをもࡘ㐨ල

をධࢀᏊといいます。ྠ あࡀ࢝ࢩト࣮࣐ࣜࣙのࡷࡕのఏ⤫ⓗなおもࢩようなものに，ロࡌ

り，ࢃいい人ᙧの中に，ᑡし小さい人ᙧࡀධࡗています。 

 

ロࢵ࣎トのືきにも，あるື作の中にูのື作をධࢀᏊのように⤌ࡏࢃྜࡳるࡇとࡀで

きます。ᅗ㸴㸫㸰のように大きなᅄゅᙧの中に小さなᅄゅᙧのືきを計ᅇりにロࢵ࣎

トにさࡏるに，ࡣのようにすࡤࢀよいでしࡻう㸽 

 

ᅗ㸴㸫㸰 大きなᅄゅᙧの中に小さなᅄゅᙧをྵືࡴき 

 

ᅗ㸴㸫㸰に♧すືきをさࡏるたࡵにࡣ，大きなᅄゅᙧをᥥくたࡵのձ┤㐍とᕥ࣮ࢱン，ղ

小さなᅄゅᙧの㸰㎶をᥥくたࡵの┤㐍とᕥ࣮ࢱンを㸰ᅇ行うື作，を㸲ᅇ実行すࡤࢀよい

 。りますࢃࡀとࡇ

大きなᅄゅᙧのືきを実現するたࡵに㸲ᅇ行う f o r 文の中に，ղのືきを行う f o r 文を

ධࢀ㎸ࡇࡴとによࡗて，ࡇのようなືきをするプログラ࣒を作成できます。p r o g 6 - 5 . p y を

ぢてࡳましࡻう。 

6 目のኚ数 r t に௦ධしている数 0ࠕ್ . 5 4 ᕥに⣙，ࡣࠖ 9 0 r࣮ࢱンするたࡵにᚲせな࣮ࣔ

 。のᅇ㌿数に修ṇしますࢱ

また，7 行目ࡽ 1 1 行目で，大きなᅄゅᙧと小さなᅄゅᙧを๓㐍するたࡵにᚲせなࢱ

ձ
๓
㐍 

ղ小さな

ᅄゅᙧ

の㸰㎶ ձ๓㐍 4 0 0 m m  

ձ
๓
㐍 

ձ๓㐍 4 0 0 m m  

ղ小さな

ᅄゅᙧ

の㸰㎶ 

ղ小さな

ᅄゅᙧ

の㸰㎶ 

ղ小さな

ᅄゅᙧ

の㸰㎶ 

4 0 0 m m  4 0 0 m m  

1 0 0 m m  

1 0 0 m m  

1 0 0 m m

1 0 0 m m

1 0 0 m m

1 0 0 m m  1 0 0 m m  

1 0 0 m m  
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ヤの回転数をそれぞれ計算し，変数 rsa と rsb に代入しています。 

正確な円周率の値は，2 行目で，math というモジュールを読み込んでおくと，math.pi

と書くことができます。 

 

【 prog6-5.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 

#!/usr/bin/env python3 
import math 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=20                # スピード(%) 
rt=0.54              # 90°ターンに必要な回転数 
lena=400             # 大きな四角形で前進する距離(mm) 
lenb=100             # 小さな四角形で前進する距離(mm) 
tire=math.pi*56      # タイヤの円周(mm) 
rsa=lena/tire        # 大きな四角形の前進に必要な回転数 
rsb=lenb/tire        # 小さな四角形の前進に必要な回転数 
 
for i in range(4): 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rsa)    # 前進 
rbt.on_for_rotations(-sp,sp,rt)    # 左にターン 
 
for j in range(2): 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rsb) # 前進 
rbt.on_for_rotations(-sp,sp,rt) # 左にターン 
 

rbt.off() 

 

9 行目 for i in range(4): 

①の大きな四角形の４辺を描くための繰り返し処理です。 

range 関数の丸カッコ内に「4」と書いていますから，段付けされた 10 行目から 13 行

目までをひとまとまりとして，4 回繰り返し実行します。 

なお，for 文の次に書いている i は変数名です。変数 i の値は，0 から始まり繰り返し

毎に 1 つずつ増えていきますが，このプログラムでは利用していません。 

 

10 行目 rbt.on_for_rotations(sp,sp,rsa) 

11 行目 rbt.on_for_rotations(-sp,sp,rt) 

大きな四角形を描くように前進を実行し，左に 90°ターンするプログラムです。 

 

13 行目 for j in range(2): 

②の小さな四角形の２辺を描くための繰り返し処理です。 
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range 関数の丸カッコ内に「2」と書いていますから，二段階に段付けされた 14 行目と

15 行目までをひとまとまりとして，2 回繰り返し実行します。 

なお，for 文の次に書いている j は変数名です。変数 j の値は，0 から始まり繰り返し

毎に 1 つずつ増えていきますが，このプログラムでは利用していません。 

9行目の for文で使ったiと同じにすることもできますが，通常異なる変数名にします。 

 

14 行目 rbt.on_for_rotations(sp,sp,rsb) 

15 行目 rbt.on_for_rotations(-sp,sp,rt) 

小さな四角形を描くように前進を実行し，左に 90°ターンするプログラムです。 

 

 

このプログラムでは，9 行目の for 文で 4 回繰り返し処理が実行され，さらにその繰り

返し処理ごとに，13 行目の for 文で 2 回繰り返し処理が実行されます。このように for

文の中に for 文が含まれているプログラムを「入れ子構造」をもつと言います。 

 

 

【チャレンジ６－４】 

図６－３に示すように，ジグザグに動きながら四角形を描く動きをするプログラムを

作りましょう。 

 
図６－３ ジグザグに動きながら四角形を描く動き 
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６．４ コメントを使ってプログラムを説明 

 

プログラムを分かりやすくするために，プログラム中にロボットの動きや命令の意味を

説明する注釈（コメント）を書きます。コメントには日本語を利用できます。コメントはプ

ログラムの実行にまったく影響しませんが，適切な内容を書いておくことで，プログラムを

読みやすくできます。 

また，一部のプログラムを無効にしたいときに，その部分をコメントにしてしまうという

使い方もよくします。 

 

最後までを注釈にするときは，「#」から行の最後までがコメントになります。 

このテキストで紹介しているプログラムの１行目の「#」はコメントではなく，python

を指定する意味なので，コメントは 2 行目以降に書くことができます。 

 

【例】 

sp=10  # 行末までがコメントです。 

 

いくつかの行にまたがってコメントをするときには，「'」一重引用符（シングルクォー

テーション）または「"」二重引用符（ダブルクォーテーション）３つで囲みます。なお，

段付けは同じにしておきます。 

 

【例】 

''' 

この行からコメントです。 

途中の行もコメントです。 

この行までコメントです。 

''' 

 

【例】 

""" 

この行からコメントです。 

途中の行もコメントです。 

この行までコメントです。 

""" 

 

ロボットの動きをうまくコメントとしてプログラムに書いておくと，後でプログラムを

見直すときに参考になります。 
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prog6-5.py にさらにコメントを追加すると，prog6-6.py のようになります。prog6-

6.py を入力しましょう。コメント部分は自分の分かりやすいように工夫して入力しましょ

う。 

 

【 prog6-6.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 
26 

#!/usr/bin/env python3 
''' 
 大きな四角形に小さな四角形を組み合わせた動作をするプログラム 
   作成日：2020 年 5 月 6 日 
   作成者：鳴門 渦美 
''' 
import math 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=20                # スピード(%) 
rt=0.54              # 90°ターンに必要な回転数 
lena=400             # 大きな四角形で前進する距離(mm) 
lenb=100             # 小さな四角形で前進する距離(mm) 
tire=math.pi*56      # タイヤの円周(mm) 
rsa=lena/tire        # 大きな四角形の前進に必要な回転数 
rsb=lenb/tire        # 小さな四角形の前進に必要な回転数 
 
for i in range(4): 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rsa)     # 前進 
rbt.on_for_rotations(-sp,sp,rt)    # 左にターン 
 
for j in range(2): 
rbt.on_for_rotations(sp,sp,rsb)  # 前進 
rbt.on_for_rotations(-sp,sp,rt) # 左にターン 
 

rbt.off() 
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第７章 少し進んだプログラム 

 

７．１ 変数の使い方（うずまきを描くロボット） 

 

より動きに変化のあるロボットを作るためには，プログラムを実行している途中で，動き

を決めている値を変える必要があります。このような値を入れておくところとして，変数を

使います。変数とは，数値を入れておける箱のようなものと考えればよいでしょう。 

 

例えば，sleep(4)というプログラムでは，「4」という数値を実行中に変更することはで

きません。プログラム中に書かれた数値は，実行中に変更できませんが，変数は何回でもそ

の値を変更できます。 

 

図７－１のようにうずまき状に四角を描いていく動きをするロボットを考えましょう。

うずまき状ですから，前進する時間が少しずつ長くなっていく必要があります。前進する時

間に変数を使って，段々と長くなるようにプログラムを作ります。 

 

図７－１の動きをするプログラムを prog7-1.py に示します。 

 

 

図７－１ うずまき状の四角形を描きながら移動 
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【 prog7-1.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=20             # スピード(%) 
wt=1.1            # 90°ターンする時間(秒) 
ws=1              # 前進する時間(秒) 
 
for i in range(10): 
rbt.on_for_seconds(sp,sp,ws)      # ws 秒間前進 
rbt.on_for_seconds(sp,-sp,wt)     # wt 秒間右にターン 
ws += 0.5                         # 前進する時間を増加 
 
rbt.off() 

 

それでは新たに加わったプログラムの書き方について説明します。 

 

5 行目 wt=1.1 

90°ターンする時間 1.1 秒を変数 wt に代入しています。この値は，状態によって変わ

ります。 

 

6 行目 ws=1 

一番最初に前進する時間として 1 秒を変数 ws に代入しています。変数の最初に代入す

る値を初期値と呼びます。この様子を表７－１に示します。 

 

 8 行目 for i in range(10): 

 9 行目 rbt.on_for_seconds(sp,sp,ws) 

10 行目 rbt.on_for_seconds(sp,-sp,wt) 

うずまき状に四角形を描くようにするためには，前進する時間を段々と長くする必要が

あります。 

for 文の次にある 9 行目から 11 行目までは，半角の空白４文字で段付けしておきます。 

ここでは，ws 秒だけ前進(9 行目)と右に 90°ターン(10 行目)を 10 回実行する繰り返

し処理を 8 行目から 11 行目に書いています。 

 

11 行目 ws += 0.5 

前進する時間を段々と長くするために，変数 ws の値を増加させていきます。 

ws += 0.5 を実行するたびに ws という変数の値に 0.5 が加えられています。この処理

の様子を表７－１に詳しく説明しています。 
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w s の್ࡣࡵࡌࡣ，ࡣ 1 だࡗたもの1，ࡀ . 5 ，2 ，2 . 5 ，3，㺃㺃㺃と 0 . 5 ࡘࡎ 1 0 ᅇຍࢀࡽ࠼

ていきますࡽ，᭱ᚋにࡣ 6 になります。 

ኚ数 w s でᣦ定さࢀた๓㐍する㛫ࡀだんだんと㛗くなるࡇとになります。ᕥに 9 0 r࣮ࢱ

ンするたࡧに๓㐍する㛫ࡀ㛗くなり，うࡎまきをᥥくようにロࢵ࣎トࡀ⛣ືします。 

 

表㸵㸫㸯 p r o g 7 - 1 . p y におけるኚ数の್のኚ 

行␒ྕ 内  容 ព    

6  

ኚ数ࡣ，数್をධࢀるࠕ⟽ࠖと⪃࠼

ます。⟽のྡ๓ࠕࡣኚ数ྡࠖにᑐᛂ

します。 

᭱初にධࢀる್のࡇとをࠕ初ᮇ್ࠖ

といい，ኚ数に್をධࢀるࡇとを

 。ますࡧ௦ධࠖとࠕ
 

1 1  

w s  + =  0 . 5 の

ព 

 

w s  +  0 . 5  

Ў 

w s  

 

w s の್ࡣ，

0 . 5 だけቑຍ

します。 

w s の⟽್ࡽ 1

をྲྀり出します。 

 

ྲྀり出した್ 1

に 0 . 5 をຍ࠼た

್ 1 . 5 を w s の

⟽にࡧධࢀま

す。 

 

 

 

 ࠚ㸵㸫㸯ࢪンࣞࣕࢳ࠙

 ᕳ≧の୕ゅᙧをᥥくようなືきをさࡏるにࡣのようなプログラ࣒にすࡤࢀよい

でしࡻう㸽 

  

初ᮇ್ 
1  

⟽のྡ๓ 
w s  

⟽のྡ๓

1  

ྲྀり出した್
1  

⟽のྡ๓ 
w s  

⟽のྡ๓

1  

ྲྀり出した್ 
1 に 0 . 5 をຍ

た࠼ 1 . 5  

⟽のྡ๓ 
w s  

⟽のྡ๓

1 . 5  
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７．２ 数式の書き方 

 

変数が使えるようになると，様々な計算もできるようになります。Python で利用できる

数式の書き方を表７－１にまとめました。 

 

表７－１ 数式の書き方 

記号 意  味 例 例 の 意 味 

+ 加算 a + b a に b を加える 

- 減算 a - b a から b を引く 

- 符号変換 -a a の符号を反対にする 

* 乗算（×） a * b a と b をかける 

/ 除算（÷） a / b a を b で割る 

// 整数除算（÷） a // b a を b で割り，整数化する。 

% 剰余 a % b a を b で割った余り 

** 累乗 a ** 3 a を 3 乗する 

 

数学と同じように，計算の種類によって優先順位が付けられています。その順番を変えた

いときは，丸カッコ( )で囲みます。丸カッコの中にさらに丸カッコを書くように使っても

かまいません。 

例えば， 

𝑥𝑥 =
𝑐𝑐

𝑎𝑎 × 𝑏𝑏
 

という計算式を 

x = c / a * b 

のように書くと，「c を a で割った値に b をかける」ことになりますから 

x = c / (a * b) 

のように，分母は丸カッコを使って書きます。 
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つぎに，代入と数式をまとめた書き方を表７－２に示します。 

 

表７－２ 代入と数式をまとめた書き方 

記号 意  味 例 例 の 意 味 

+= 加算代入 a += b a = a + b と同じ 

-= 減算代入 a -= b a = a - b と同じ 

*= 乗算代入 a *= b a = a * b と同じ 

/= 除算代入 a /= b a = a / b と同じ 

//= 整数除算代入 a //= b a = a // b と同じ 

%= 剰余代入 a %= b a = a % b と同じ 

**= 累乗代入 a **= 3 a = a ** 3 と同じ 

 

 

さらに，円周率πの値は， 

import math 

として数学関係のモジュールを読み込んだ後に 

math.pi 

と書くことで利用できます。 

 

また，x の平方根は， 

math.sqrt(x) 

と書き，数式の中に書くことができます。 

例えば，直角三角形の直角をはさむ２辺の長さが変数aと bにそれぞれ入っているとき，

斜辺の長さ c は， 

c = math.sqrt(a ** 2 + b ** 2) 

で求められます。 
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㸵㸬㸱 ᩘࡢ࠸方 

 

ロࢵ࣎トࡀのようにラン࣒ࢲなືきをしたࡽ㠃ⓑいとᛮいまࡏんࡇࡇ。でࡇ，ࡣのよ

うなືきを数をࡗて作ります。ࢥࢧ，ࡤ࠼ロをࡗࡩたときの目の数のように，ண測

できない್を数といいます。 

 

 
 

とりまた್しࡗỴまࡵࡌࡽあ，ࡣኚ数の್ࡸる数್ࢀにྵま࣒までのプログラࢀࡇ

r，ࡣにࡵんでした。ண測できない್（数）をᚓるたࡏ a n d o m ࡇ。をいます࣮ࣝࣗࢪࣔ

の࣮ࣔࣝࣗࢪのうࡕ，ᣦ定さࢀた範ᅖの数を㏉す u n i f o r m 関数をࡗて，ືきࡀண測で

きないのようなロࢵ࣎トを作ります。 

 

p r o g 7 - 2 . p y を実行すると，ண測できない๓㐍ࡸᕥ࣮ࢱンを⧞り㏉します。ྠືࡌきを

⧞り㏉すࡇとࡀないࡇとを☜ㄆしましࡻう。 

 

࠙ p r o g 7 - 2 . p y  ࠚ 

1  
2  
3 
4  
5  
6  
7  
8  
9  
1 0  
1 1  

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 
f r o m  r a n d o m  i m p o r t  u n i f o r m  
f r o m  e v 3d e v 2 . m o t o r  i m p o r t  M o v e Ta n k , O U TP U T_ B , O U TP U T_ C  
r b t = M o v e Ta n k ( O U TP U T_ B , O U TP U T_ C )  
s p = 30                                 #  スࢻ࣮ࣆ( % )  
 
w h i l e  Tr u e :  
 w s = u n i f o r m ( 0 . 1 , 0 . 6 )               #  ๓㐍する㛫( ⛊)  
 w t = u n i f o r m ( 0 . 1 , 0 . 4 )               # )ンする㛫࣮ࢱ  ⛊)  
 r b t . o n _ f o r _ s e c o n d s ( s p , s p , w s )      #  w s ⛊㛫๓㐍 
 r b t . o n _ f o r _ s e c o n d s ( - s p , s p , w t )     #  w t ⛊㛫ᕥに࣮ࢱン 
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 。んࡏき⥆け⤊了しまືࡣトࢵ࣎を実行するとロ࣒のプログラࡇ

プログラ࣒を⤊了さࡏるときࡣ，VS  C o d e のྑୖに表♧さࢀている 

 

のなࡽ， をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

また，EV3 ンࢱ࣎ᡠるࠕ本యのࢡࢵロࣈ をࠖᢲしても，プログラ࣒を⤊了さࡏるࡇとࡀで

きます。 

 

 

p r o g 7 - 2 . p y ࡑ。です࣒ンしたりするプログラ࣮ࢱな㛫だけ๓㐍したり࣒ࢲラン，ࡣ

 。をヲしくㄝ᫂していきます࣒たプログラࡗࢃ᪂たにຍࡣでࢀ

 

2 行目 f r o m  r a n d o m  i m p o r t  u n i f o r m  

数をฎ⌮するたࡵのプログラ࣒を‽ഛします。 

r a n d o m のࣔࡇ。です࣮ࣝࣗࢪたࣔࡵを㞟࣒のᵝ々なプログラࡵ数をฎ⌮するた，ࡣ

u，ࡽの中࣮ࣝࣗࢪ n i f o r m という関数をㄞࡳ㎸ࡳます。 

 

7 行目 w h i l e  T r u e :  

w h i l e 文をࡗて⧞り㏉しฎ⌮をします。w h i l e の᮲௳ᘧࡀいࡘも Tr u e （┿）なので，

ẁけさࢀた 6 行目ࡽ 1 1 行目までのプログラ࣒を↓㝈に⧞り㏉し実行します。 

VS，ࡣにࡵるたࡏを⤊了さ࣒プログラ，ࡵのたࡑ  C o d e ᣦ♧したり，EV3ࡽ ࢡࢵロࣈ

本యのࠕᡠるࢱ࣎ンࠖをᢲしたりするᚲせࡀあります。 

w h i l e 文に書くࠕTr u e ࠖの᭱初の文Ꮠࡀ大文ᏐのࠕTࠖであるࡇとにὀពしましࡻう。 

 

8 行目 w s = u n i f o r m ( 0 . 1 , 0 . 6 )  

ኚ数 w s に┤㐍する㛫を u n i f o r m 関数をࡗてᚓࢀࡽた数の್を௦ධしています。

u n i f o r m 関数ࡣ，ࢥࢵ࢝(  ) の᭱初の数್とḟの数್の㛫の್をラン࣒ࢲに㏉します。 

0，ࡣでࡇࡇ . 1 ࡽ 0 . 6 までのࢀの್ࡀኚ数 w s に௦ධさࢀます。ࡑのたࡵ，๓㐍

する㛫ࡣ 0 . 1 ࡽ⛊ 0 . 6 ⛊までの್となります。 

 

9 行目 w t = u n i f o r m ( 0 . 1 , 0 . 4 )  

ኚ数 w t に࣮ࢱンする㛫を u n i f o r m 関数をࡗてᚓࢀࡽた数の್を௦ධしていま

す。u n i f o r m 関数ࡣ，ࢥࢵ࢝(  ) の᭱初の数್とḟの数್の㛫の್をラン࣒ࢲに㏉しま

す。 

0，ࡣでࡇࡇ . 1 ࡽ 0 . 4 までのࢀの್ࡀኚ数 w s に௦ධさࢀます。ࡑのた࣮ࢱ，ࡵ

のなࡽ， をᕥࢡࢵࣜࢡします。
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ンする時間は 0.1 秒から 0.4 秒までの値となります。 

 

 

【チャレンジ７－２】 

乱数を使って前進，後進，右ターン，左ターンをいろいろと繰り返すプログラムを作っ

てみましょう。 
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７．４ LEDの使い方 

 

図１－１に示したように EV3 ブロックには，2 個の LED（発光ダイオード）があります。

各 LED は，消灯させたり，赤，緑，茶，オレンジ，黄の 5 色から一つを選んで光らせたり

することができます。 

 

プログラム prog8-3.py は，実行開始後，一旦左右の LED を消灯し，「赤」，「緑」で 3

秒間光らせ，「茶」，「オレンジ」で 3 秒間光らせ，最後に「黄」，「黒」で 3 秒間光らせます。

「黒」で光らせることは，「消灯」と同じ結果になります。 

 

【 prog7-3.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 

#!/usr/bin/env python3 
from time import sleep 
from ev3dev2.led import Leds 
led = Leds() 
 
led.all_off()         # LED を消灯 
sleep(2) 
 
led.set_color("LEFT",  "RED") 
led.set_color("RIGHT", "GREEN") 
sleep(3) 
 
led.set_color("LEFT",  "AMBER") 
led.set_color("RIGHT", "ORANGE") 
sleep(3) 
 
led.set_color("LEFT",  "YELLOW") 
led.set_color("RIGHT", "BLACK") 
sleep(3) 
 
led.all_off()         # LED を消灯 

sleep(2) 

 

それでは，LED に関係するところを説明します。 

 

3 行目 from ev3dev2.led import Leds 

LED に対する処理を行うためのプログラムを準備します。 

ev3dev2.led は，EV3 ブロックの LED に対して処理するための様々なプログラムを集

めたモジュールです。このモジュールの中から，Leds という設計図（クラスと呼びます。）
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を読み込みます。 

 

4 行目 led=Leds() 

LED に対する処理するためクラスである Leds の実体となる led を作ります。この実体

をインスタンスと呼びます。Python によるプログラムでは，設計図（クラス）に基づいて

具体化した実体（インスタンス）を作る必要があります。 

 

6 行目 led.all_off() 

プログラムを実行している状況を示すように左右の LED が緑色で点滅します。そのため，

Leds クラスの中にある all_off という処理（メソッドと呼びます）を実行して，左右の

LED を消灯します。 

 

9 行目 led.set_color("LEFT",  "RED") 

Leds クラスの中にある set_color という処理（メソッドと呼びます）を実行して，左

の LED を「赤」で点灯します。 

set_color の丸カッコ( )の次が，"LEFT"のとき，左側の LED を，"RIGHT"のとき，

右側の LED を対象とし，次の文字列で色を指定します。 

文字列と色は次の通りです。 

 

文字列 色 

"RED" 赤 

"GREEN" 緑 

"AMBER" 茶 

"ORANGE" オレンジ 

"YELLOW" 黄 

"BLACK" 黒（消灯） 

 

 

 

【チャレンジ７－３】 

左右の LEDを赤色と緑色で，それぞれ 0.5秒ごとに交互に点滅するプログラムを作っ

てみましょう。 
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➨㸶❶ ฎ⌮ࡢ㡰␒をኚ࠼るࣉロ࣒ࣛࢢ 

 

まで，⧞り㏉しฎ⌮を行うたࡵに f o r 文ࡸ w h i l e 文を⤂介しました。ࡇࡇでࡣฎ⌮の

㡰␒をኚ࠼るプログラ࣒でうࠕ制御文ࠖにࡘいてㄝ᫂をします。 

 

㸶㸬㸯 ifᩥ 

 

ある᮲௳ࡀ成り立ࡘときに実行したいฎ⌮ࡀあるときにう文です。 

㌟㏆なをあࡆるとᕪⅬのಙྕによるື作ࡀあります。ᕪⅬのಙྕࡀ⥳Ⰽのとき㐍

のをࡇ。Ṇまりますࡣ㉥Ⰽのときに，ࡀますࡳ i f 文で表現するとᅗ㸶㸫㸯のようになり

ます。 

 

 

ᅗ㸶㸫㸯 ᕪⅬのಙྕによるື作 

 

 

てࡗ印を▮，ࡣト࣮ࣕࢳロ࣮ࣇ。トࠖといいます࣮ࣕࢳロ࣮ࣇࠕとをࡇのようなᅗのࡇ

㡰␒に実行する内容を♧します。実行する内容ࡣ㛗᪉ᙧのᯟの中に書きます。᮲௳によࡗて

実行する内容ࡀኚࢃるሙྜࡦ，ࡣしᙧをࡗてࡑの中に᮲௳を書きます。ࡦしᙧのᶓとୗに

あるࠕY ࠖとࠕNࠖࠕࢀࡒࢀࡑ，ࡣY ES NOࠕࠖ， ࠖをពします。ࠕY しᙧの中に書いたࡦ，ࡣࠖ

᮲௳ࠕಙྕのⰍࡀ⥳Ⰽであるࠖࡀṇしいとき，実行する᪉ྥを♧します。ࠕNࠖࡣ，᮲௳ࡀṇ

しくないとき，実行する᪉ྥを♧します。 

 

᮲௳ࡀṇしい（成り立ࡘ）ときをࠕ┿( Tr u e ) ，ࠖṇしくない（成り立たない）ときをࠕഇ

( F a l s e ) ࠖともいいます。 

 

ᅗ㸶㸫㸯のࣇロ࣮࣮ࣕࢳトをཧ⪃にして，ಙྕࡀ⥳ⰍなࠕࡤࡽG o ，ࠖ㉥Ⰽなࠕࡤࡽ S t o p ࠖ

ಙྕのⰍࡣ⥳Ⰽ㸽 

㐍ࡴ Ṇまる 

N 

Y  
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としゃべるプログラムを作ると prog8-1.py のようになります。このプログラムでは，信

号は緑色になっているとしています。 

 

【 prog8-1.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sound import Sound 
spk=Sound() 
signal = 'Green' 
if signal == 'Green': 
spk.speak('Go.') 
else: 
spk.speak('Stop.') 

 

4 行目 signal = 'Green' 

現在の信号の状態を示すための変数 signal に，緑色を意味する文字列「Green」を代

入しています。 

 

5 行目 if signal == 'Green': 

if 文を使って条件によって実行する手順を変えます。 

条件（プログラミング言語では「条件式」と呼びます。）は，if 文とコロン「:」の間に

書きます。 

ここでは，「信号の色は緑色か？」という条件を「signal == 'Green'」という条件式

で書いています。変数 signal の値が，文字列「Green」と同じかという意味です。数学と

異なり，条件式で同じかどうかを意味する場合「==」のように「=」を二つ続けて並べるこ

とに注意しましょう。 

 

6 行目 spk.speak('Go.') 

5 行目の if 文の条件式が正しいときに実行する処理です。信号の色が緑色のとき，「信

号の色は緑色か？」の条件式は正しいと判断されるので，この処理が実行され，「Go」と発

音されます。 

このように if 文の条件式が正しいとき，条件式は「真（True）」または「成り立つ」と

いいます。 

 

7 行目 else: 

5 行目の if 文の条件式が正しくないときに実行する処理を書くために必要な文です。 
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8 行目 s p k . s p e a k ( ' S t o p . ' )  

5 行目の i f 文の᮲௳ᘧࡀṇしくないときに実行するฎ⌮です。ࡤ࠼，ಙྕのⰍࡀ㉥Ⰽ

のとき，ࠕಙྕのⰍࡣ⥳Ⰽ㸽 のࠖ᮲௳ࡣṇしくないとุ᩿さࡇ，ࢀのฎ⌮ࡀ実行さࠕ，ࢀS t o p ࠖ

と発音さࢀます。 

のようにࡇ i f 文の᮲௳ᘧࡀṇしくないとき，᮲௳ࠕࡣഇ（F a l s e ）ࠖ またࠕࡣ成り立た

ないࠖといいます。 

 

 

プログラ࣒ p r o g 8 - 1 . p y の 4 行目を 

s i g n a l  =  ' R e d '  

に修ṇして，実行して，i f 文の᮲௳ᘧࡀ成り立たないሙྜのฎ⌮⤖果を☜ࡵましࡻう。 

 

 

i f 文の᮲௳ࡀṇしい（Y ，Tr u e ，成り立ࡘ）のとき௧㸯を実行し，ṇしくない（N，

F a l s e ，成り立たない）のとき௧㸰を実行する i f 文ࡣ，ḟのように書きます。 

 

i f  ᮲௳ᘧ:  

ฎ⌮㸯 

e l s e :  

ฎ⌮㸰 

 

とくに，実行するฎ⌮㸰ࡀないときࡣ，

e l s e ௨㝆を┬␎するࡇとࡀでき， 

 

i f  ᮲௳ᘧ:  

ฎ⌮㸯 

 

と書くࡇともできます。 

 

さࡽに，ฎ⌮㸯ࡀ㸯行だけのときࡣ， 

i f  ᮲௳ᘧ:  ฎ⌮㸯 

と▷く書くࡇともできます。

 

᮲௳ᘧ 

ฎ⌮㸯 ฎ⌮㸰 

N

Y  

ᕥの i f 文にᑐᛂするࣇロ࣮࣮ࣕࢳト 

᮲௳ᘧ 

ฎ⌮㸯 

Y  

ᕥの i f 文にᑐᛂするࣇロ࣮࣮ࣕࢳト 

N 
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また，㸰ࡘの᮲௳ᘧ㸿と᮲௳ᘧ

㹀ࡀあり㸱㏻りに分けたいとき

i，ࡣ f 文をḟのように書きます。 

i f  ᮲௳ᘧ㸿:  

ฎ⌮㸯 

e l i f  ᮲௳ᘧ㹀:  

ฎ⌮㸰 

e l s e :  

ฎ⌮㸱 

 

ṇしい（Yࡀのሙྜ，᮲௳ᘧ㸿ࡇ ，

Tr u e ，成り立ࡘ）のとき，ฎ⌮㸯

を実行します。᮲௳ᘧ㸿ࡀṇしくない（N，F a l s e ，成り立たない）であり，᮲௳ᘧ㹀ࡀṇ

しい（ Y ，Tr u e ，成り立ࡘ）のとき，௧㸰を実行し，᮲௳ᘧ㹀ࡀṇしくない（N，F a l s e ，

成り立たない）のとき௧㸱を実行します。 

 

p r o g 8 - 2 . p y を実行すると，2 ⛊㛫๓㐍したᚋ，ྑまたࡣᕥに 0 . 5 ⛊㛫࣮ࢱンするືき

を⧞り㏉します。ࡇのືきを実現するたࡵに数を⏝います。ࡇࡇでう数0，ࡣ ࡽ 1

の್をとり，ࡑの್ࡀ 0 . 5 より小さいときࡣロࢵ࣎トྑࡀに࣮ࢱンし，ࡑうでないときࡣ

ᕥに࣮ࢱンするように制御します。 

 

࠙ p r o g 8 - 2 . p y  ࠚ 

1  
2  
3 
4  
5  
6  
7  
8  
9  
1 0  
1 1  
1 2  
1 3 

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 
f r o m  r a n d o m  i m p o r t  u n i f o r m  
f r o m  e v 3d e v 2 . m o t o r  i m p o r t  M o v e Ta n k , O U TP U T_ B , O U TP U T_ C  
r b t = M o v e Ta n k ( O U TP U T_ B , O U TP U T_ C )  
s p = 2 0             #  スࢻ࣮ࣆ( % )  
w t = 0 . 5            # )ンする㛫࣮ࢱ  ⛊)  
 
w h i l e  Tr u e :  
 r b t . o n _ f o r _ s e c o n d s ( s p , s p , 2 )           #  2 ⛊㛫๓㐍 
 i f  u n i f o r m ( 0 , 1 )  <  0 . 5 :  
r b t . o n _ f o r _ s e c o n d s ( s p , - s p , w t )     #  w t ⛊㛫ྑに࣮ࢱン 
 e l s e :  
r b t . o n _ f o r _ s e c o n d s ( - s p , s p , w t )     #  w t ⛊㛫ᕥに࣮ࢱン 

 

8 行目 w h i l e  T r u e :  

9 行目ࡽ 1 3 行目にけてẁけした範ᅖのฎ⌮を↓㝈に⧞り㏉します。 

᮲௳ᘧ㸿 

ฎ⌮㸯 ฎ⌮㸱 

N 

Y  

ᕥの i f 文にᑐᛂするࣇロ࣮࣮ࣕࢳト

᮲௳ᘧ㹀 

ฎ⌮㸰 

Y  

N 
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10 行目 if uniform(0,1) < 0.5: 

if 文の条件式「uniform(0,1) < 0.5」は，「uniform(0,1)で得られた乱数（0 から

1 の間の数）の値が 0.5 より小さいか？」という条件になっています。 

２つの値の比較には，表８－１に示す記号を使います。 

 

11 行目 rbt.on_for_seconds(sp,-sp,wt) 

10 行目の if 文の条件式が正しいときに実行し，wt 秒間右にターンします。 

段付けする空白の数が２倍にふえていることに注意しましょう。 

 

12 行目 else: 

10 行目の if 文と組み合わせて書いています。 

 

13 行目 rbt.on_for_seconds(-sp,sp,wt) 

10 行目の if 文の条件式が正しくないときに実行し，wt 秒間左にターンします。 

段付けする空白の数が 11 行目と同じであることに注意しましょう。 

 

 

【チャレンジ８－１】 

prog8-2.py では，ターンして方向転換していました。カーブして方向転換するプロ

グラムに変更しましょう。 
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㸶㸬㸰 ᮲௳ᘧࡢ࠸方

 

 i f 文なでࢀࢃる᮲௳ᘧを表㸶㸫㸯にまとࡵました。㸰ࡘの್ࡀ等しいࡇとࡸ␗なる

 。できますࡀとࡇの್の大小関ಀもุ᩿するࡘます。また，㸰࠼とを᮲௳ᘧとしてࡇ

 

表㸶㸫㸯 ᮲௳の書き᪉ 

グྕ ព     の ព  

= =  等しい a  = =  b  a と b 㸽等しいࡀ

! =  ␗なる a  ! =  b  a と b  㸽なる␗ࡀ

<  小さい a  <  b  a ࡀ b より小さい㸽 

< =  小さい等しい a  < =  b  a ࡀ b より小さい，またࡣ，等しい㸽 

>  大きい a  >  b  a ࡀ b より大きい㸽 

> =  大きい等しい a  > =  b  a ࡀ b より大きい，またࡣ，等しい㸽 

 

また，᮲௳ᘧ㸿と᮲௳ᘧ㹀の関ಀを⤌ࡏࢃྜࡳて，㸯ࡘの᮲௳ᘧにまとࡵるࡇともできま

す。 

᮲௳ᘧ㸿と᮲௳ᘧ㹀の୧᪉ともࡀṇしい（ Y ，Tr u e ，成り立ࡘ）ときだけ，ṇしい（ Y ，

Tr u e ，成り立ࡘ）とุ᩿するたࡵの᮲௳ᘧࡣ， 

᮲௳ᘧ㸿 aࠕ     n d  ᮲௳ᘧ㹀ࠖ 

と書きます。ㄞࡳ᪉ࠕࡣ᮲௳㸿 ࡘ ᮲௳㹀ࠖといいます。 

 

ࡤ࠼，ኚ数 a の್ࡀ 5 ࡽ 1 0 の㛫にあるうุ᩿する᮲௳ᘧࡣ，ᅗ㸶㸫㸰のよ

うに 

᮲௳ᘧ㸿 5ࠕ      < =  a （ࠖ a ࡣ 5 ௨ୖ㸽） 

᮲௳ᘧ㹀 aࠕ      < =  1 0 （ࠖa ࡣ 1 0 ௨ୗ㸽） 

を⤌ࡏࢃྜࡳて， 

5ࠕ      < =  a  a n d  a  < =  1 0 ࠖ 

とします。なお，P y t h o n で5ࠕࡣ  < =  a  < =  1 0 ࠖと書くࡇともできます。 

 
ᅗ㸶㸫㸰 数┤⥺をࡗた᮲௳ᘧ5ࠕ  < =  a  a n d  a  < =  1 0 ࠖの⪃࠼᪉ 

5  1 0  

᮲௳ᘧ㸿 5  < =  a  

᮲௳ᘧ㹀 a  < =  1 0  

5  < =  a  a n d  a  < =  1 0  
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条件式Ａ，または，条件式Ｂが正しい（Y，True，成り立つ）ときに，正しい（Y，True，

成り立つ）とする判断するための条件式は， 

    「条件式Ａ or 条件式Ｂ」 

と書きます。読み方は「条件式Ａ または 条件式Ｂ」といいます。 

 

例えば，変数 a の値が 1 か 5 かどうかを判断する条件式は， 

    「条件式Ａ a == 1」（a は 1 と等しいか？） 

    「条件式Ｂ a == 5」（a は 5 と等しいか？） 

を組み合わせて， 

    「a == 1 or a == 5」 

とします。 
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㸶㸬㸱 whileᩥ 

 

ある᮲௳ࡀ成り立ࡗている㛫，௧を⧞り㏉し実行するたࡵの制御文として，w h i l e 文

 。ありますࡀ

 

w h i l e 文ࡣ，ḟのように書きます。 

w h i l e  ᮲௳ᘧ:  

    ฎ⌮ 

ḟのฎ⌮ 

w h i l e 文のࣇロ࣮࣮ࣕࢳトࡣᅗ㸶㸫㸱のようになり，᮲௳ࡀ成り立ࡘ（㹗）の㛫，{  }

に書ࢀた௧を⧞り㏉し，᮲௳ࡀ成り立たない（㹌）となるとḟの௧を実行します。 

 
ᅗ㸶㸫㸱 w h i l e 文のࣇロ࣮࣮ࣕࢳト 

 

↓㝈にฎ⌮を⧞り㏉したいときࡣ，w h i l e 文の᮲௳ᘧをTr u e としḟのように書きます。 

w h i l e  Tr u e :  

    ฎ⌮ 

 

とくに，プログラ࣒を⤊了さࡏたくないときにࡣ，プログラ࣒の᭱ᚋに 

w h i l e  Tr u e :  

    p a s s  

と書きます。ࡇࡇで，p a s s 文ࡣఱもฎ⌮しないというពですࡀ，p a s s 文を┬␎するࡇ

とࡣできまࡏん。 

 

N 

Y  

᮲௳ᘧ 

ḟのฎ⌮ 

ฎ⌮ 
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約 10 秒間様々な前進と右ターンを繰り返した後，停止するプログラムを while 文を

使って作ると prog8-3.py のようになります。 

 

【 prog8-3.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

14 

15 

#!/usr/bin/env python3 

from random import uniform 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

sp=20           # スピード(%) 

t=0             # 経過時間(秒) 

 

while t < 10: 

wt=uniform(0.5,1) 

rbt.on_for_seconds(sp,sp,wt)     # 前進 

t += wt 

rbt.on_for_seconds(sp,-sp,wt)    # 右にターン 

t += wt 

 

rbt.off() 

 

6 行目 t=0 

経過時間を記憶しておくために変数 tを使います。最初に tを 0に初期化しておきます。 

 

8 行目 while t < 10: 

変数 t の値が 10 以下の間，段付けした 9 行目から 13 行目までの処理を繰り返し実行し

ます。t は経過時間を表しているので，その時間が 10 秒以下のときに前進と右にターンを

繰り返すことになります。 

経過時間が 10 秒を過ぎると条件式 t < 10 が成り立たたなくなり，9 行目から 13 行

目の処理は行わず 14 行目に処理が移ります。 

 

9 行目 wt=uniform(0.5,1) 

前進や右にターンする時間を示す変数 wt に，uniform 関数を使って 0.5 から 1 までの

間に設定します。 
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８．４ for文 

 

ある処理を繰り返し実行するための制御文として for 文があります。 

 

for 文は，次のように書きます。 

for 変数 in オブジェクト: 

    処理 

 

for 文は，オブジェクトから１つずつ値を取り出し，それを変数に入れて，処理を行いま

す。 

オブジェクトには，様々なものがありますが，すでに紹介した range 関数について説明

します。例えば，range(5)とすると，そのオブジェクトは，リストと呼ばれ 

[0, 1, 2, 3, 4] 

となります。カギカッコで囲み，カンマで区切った要素が 1 つずつ変数に入れられて処理

されます。変数名を i とすると 

for i in range(5): 

    処理 

のとき， 

変数 i の値が 0 で１回目の処理を行い， 

変数 i の値が 1 で２回目の処理を行い， 

変数 i の値が 2 で３回目の処理を行い， 

変数 i の値が 3 で４回目の処理を行い， 

変数 i の値が 4 で５回目の処理を行います。 

この結果として処理を５回行うことになります。 

 

また，range 関数を 

range(a, b, c) 

というように使うと，a から始まり，その値に c を加えて，b を超えない範囲までの値の

リストが作成できます。 

例えば，range(0, 20, 5)とすると 

[0, 5, 10, 15] 

というリストを作成できます。最後の「20」は含まれませんので注意してください。 
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次のプログラムは，EV3 ブロックの液晶ディスプレイに格子を描きます。 

 

【 prog8-4.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 

#!/usr/bin/env python3 
from time import sleep 
from ev3dev2.display import Display 
lcd=Display() 
lcd.clear() 
 
for x in range(0, 178, 25): 
lcd.line(False,x,0,x,127,width=1) 
 
for y in range(0, 128, 25): 
lcd.line(False,0,y,177,y,width=1) 
 
lcd.update() 
sleep(10) 

 

7 行目 for x in range(0, 178, 25): 

この for 文では，変数 x の値が 0 から 25 ずつ増加していき，175 まで変化しながら，

8 行目の線を描く処理を繰り返し実行します。 

 

8 行目 lcd.line(False,x,0,x,127,width=1) 

線幅 1 の垂直線を描きます。 

 

10 行目 for y in range(0, 128, 25): 

この for 文では，変数 y の値が 0 から 25 ずつ増加していき，125 まで変化しながら，

11 行目の線を描く処理を繰り返し実行します。 

 

11 行目 lcd.line(False,0,y,177,y,width=1) 

線幅 1 の水平線を描きます。 
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８．５ break文 

 

while 文や for 文の途中で，繰り返しを終了し，次の処理に実行を移したいときは，

break 文を使います。通常，if 文と一緒に使って，ある条件を満たしたら繰り返しの途中

で中断するような処理にします。 

 

プログラム prog8-5.py は，動作時間を無限にして，入力ポート１番に接続したタッチ

センサがオンになると終了し停止するように prog8-3.py を変更したものです。 

 

【 prog8-5.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

14 

15 

16 

#!/usr/bin/env python3 

from random import uniform 

from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

 

ts=TouchSensor() 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

sp=20           # スピード(%) 

 

while True: 

if ts.is_pressed == True: break 

wt=uniform(0.5,1) 

rbt.on_for_seconds(sp,sp,wt)     # 前進 

rbt.on_for_seconds(sp,-sp,wt)    # 右にターン 

 

rbt.off() 

 

11 行目 if ts.is_pressed == True: break 

タッチセンサがオンの状態のとき，is_pressed の値は，「True」となり，オフのとき

は，「False」となります。 

この if 文によって，タッチセンサがオンになると break 文を実行し，while 文の繰り

返しを抜け出し，16 行目に実行が移りモータが停止します。 
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８．６ continue文 

 

while 文や for 文の途中で，繰り返し処理をスキップしたいときに continue 文を使

います。通常，if 文と一緒に使って，ある条件を満たしたら繰り返し処理をスキップする

ような処理にします。 

 

プログラム prog8-6.py は，動作時間を無限にして，入力ポート１番に接続したタッチ

センサがオンのときだけ停止するように prog8-3.py を変更したものです。 

 

【 prog8-6.py 】 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

14 

#!/usr/bin/env python3 

from random import uniform 

from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 

from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 

 

ts=TouchSensor() 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 

sp=20           # スピード(%) 

 

while True: 

if ts.is_pressed == True: continue 

wt=uniform(0.5,1) 

rbt.on_for_seconds(sp,sp,wt)     # 前進 

rbt.on_for_seconds(sp,-sp,wt)    # 右にターン 

 

11 行目 if ts.is_pressed == True: continue 

タッチセンサがオンの状態のとき，is_pressed の値は，「True」となり，オフのとき

は，「False」となります。 

この if 文によって，タッチセンサがオンになると continue 文を実行し，12 行目から

14 行目をスキップします。 

そのため，タッチセンサをオンにしている間，ロボットは停止した状態となり，オフにな

ると再び動き出します。 
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➨㸷❶ ࢭ࡞ࢁ࠸ࢁ࠸ンࢧ 

 

EV3 ンࢭラ࣮࢝，て࠼にຍࢧンࢭࢳࢵࢱ㸱❶でㄝ᫂した➨，ࡣトに࣮࣏のධ力ࢡࢵロࣈ

なࢁいࢁい，ࡣの❶でࡇ。を᥋⥆して⏝できますなࢧンࢭロࣕࢪ，ࢧンࢭ㉸音Ἴ，ࢧ

 。のい᪉をㄝ᫂しますࢧンࢭ

 

㸷㸬㸯 ࢱッࢭࢳンࢧ 

 

ࡀとࡇトを作るࢵ࣎るロ࠼きをືࡽたࢀにゐをうと，ఱ（ᅗ㸱㸫㸯）ࢧンࢭࢳࢵࢱ

できます。ࢭࢳࢵࢱンࢧをᅗ㸯㸫㸱に♧した㌴㍯⛣ືᆺロࢵ࣎トの๓᪉にྲྀりけ，ධ力

 。で᥋⥆します。᥋⥆したᵝᏊをᅗ㸷㸫㸯に♧しますࣝࣈ࣮ࢣ⏝ト㸯␒に専࣮࣏

ているようにྲྀりࢀ立てㄝ᫂ᅗにᥖ㍕さࡳ⤌トのࢵ࣎㌴㍯⛣ືᆺロ，ࡣࢧンࢭࢳࢵࢱ

けてください。 

 
ᅗ㸷㸫㸯 ࢭࢳࢵࢱンࢧを๓᪉にྲྀりけた㌴㍯⛣ືᆺロࢵ࣎ト 

 

  

 ࢧンࢭࢳࢵࢱ
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プログラ࣒を作成する๓にࢭࢳࢵࢱンࡀࢧṇᖖのື作している☜ㄆしましࡻう。ࢵࢱ

EV3，ࡽできたࡀ⥆の᥋ࢧンࢭࢳ  。㠃を表♧します⏬࣮ࣗࢽの基本࣓ࢡࢵロࣈ

 
 

基本࣓࣮ࣗࢽ⏬㠃でないሙྜ，ఱ度ࠕᡠるࢱ࣎ン をࠖᢲしてࠕS h u d o w n 㠃ࠖ⏬࣮ࣗࢽ࣓

を表♧しࠕC a n c e l ࠖを㑅ᢥします。 

Sࠕ e n s o r s ࠖを㑅ᢥし，ࠕl e g o - e v 3- t o u c h  a t  e v 3- p o r t s : i n 1 ࠖを㑅ᢥします。 

    
 

ୖୗࢱ࣎ンで⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏW a t c h  v a l u e s ࠖを㑅ᢥします。 

    
 

0ࠕࡣていない≧ែでࢀᢲさࡀンࢱ࣎のᢲしࢧンࢭࢳࢵࢱ をࠖ，ᢲさࢀている≧ែで1ࠕࡣ ࠖ

 。ますࢀ表♧さࡀ

    
 

ඖの基本࣓࣮ࣗࢽ≧ែにᡠりたいときࠕࡣᡠるࢱ࣎ンࠖをᢲしていきます。 
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ここでは，ロボットが何かにぶつかるまで前進し続けるプログラム prog9-1.py を示し

ます。 

 

【 prog9-1.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
ts=TouchSensor() 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=30                           # スピード(%) 
 
rbt.on(sp,sp)                   # 前進開始 
while True: 
if ts.is_pressed == True: break 
 
rbt.off() 

 

2 行目 from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 

EV3 ブ ロ ッ ク で 利 用 で き る セ ン サ に 対 し て 処 理 す る た め モ ジ ュ ー ル

ev3dev2.sensor.lego の中から，タッチセンサに対する TouchSensor という設計図

（クラスと呼びます。）を読み込みます。 

 

5 行目 ts=TouchSensor() 

タッチセンサを処理するためクラスである TouchSensor の実体（インスタンス）とし

て ts を作ります。 

 

9 行目 rbt.on(sp,sp) 

左右のモータのスピードを変数 SP に代入している値(30)で正回転させ，ロボットを前

進させます。 

 

10 行目 while True: 

11 行目 if ts.is_pressed == True: break 

while 文の条件式として True を書いていますので，段付けされた 11 行目を繰り返し

無限に実行します。 

11 行目の if 文で，条件式「ts.is_pressed == True」が成り立つと，break 文に

よって，while 文による繰り返し処理を抜け出し 12 行目に実行が移ります。 

タッチセンサに何も触れていないとき，ts.is_pressed は，True になり，何も触れら
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れていないとき，False となります。そのため，条件式「ts.is_pressed == True」は，

「タッチセンサに何か触れているか？」という意味になります。 

すでに 9 行目の rbt.on(sp,sp)が実行されロボットは前進を開始し，その状態が保た

れていますから，while 文による繰り返し処理の間も，ロボットは前進し続けます。 

 

14 行目 rbt.off() 

12 行目の break 文によって 13 行目に実行が移り，モータは停止します。 

 

 

prog9-1.py では，壁などの障害物が前方の取り付けられたタッチセンサにぶつかると

その場で止まるプログラムでした。次に，壁などの障害物に当たると後退して止まるという

プログラムを作るにはどうすればよいでしょうか？ 

 

prog9-1.py の 14 行目の「rbt.off()」の前に，1 秒間後退する処理を追加したプロ

グラムは，prog9-2.py のようになります。 

 

【 prog9-2.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
ts=TouchSensor() 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=30                           # スピード(%) 
 
rbt.on(sp,sp)                   # 前進開始 
while True: 
if ts.is_pressed == True: break 
 
rbt.on_for_seconds(-sp,-sp,1)   # 1 秒間後退 
rbt.off() 

 

13 行目 rbt.on_for_seconds(-sp,-sp,1) 

prog9-1.py に，タッチセンサに何か触れてロボットが停止する前に，1 秒間後退する

処理を追加しています。 

 

 



 9 4  

 ࠚ㸷㸫㸯ࢪンࣞࣕࢳ࠙

ᅗ㸷㸫㸰のࣇロ࣮࣮ࣕࢳトとプログラ࣒ p r o g 9 - 2 . p y をཧ⪃にして，w h i l e 文と i f

文を⤌ࡏࢃྜࡳて，㞀ᐖ≀を㑊けて๓㐍するプログラ࣒を作ࡗてࡳましࡻう。 

また，࣮ࢱࡸࣈ࣮࢝ンの㐪いをうまくࡗて，スࢬ࣮࣒に㞀ᐖ≀を㑊けࢀࡽるように

工ኵしましࡻう。 

 

ᅗ㸷㸫㸰 㞀ᐖ≀を㑊けて๓㐍するືきのࣇロ࣮࣮ࣕࢳト 

にゐࢧンࢭࢳࢵࢱ

 㸽たࢀ

ᑡしᚋ㏥ 

 ンする࣮ࢱ

Y  

繰
り
返
し 

ス࣮ࢱト 

๓㐍㛤ጞ 

๓㐍㛤ጞ 

N 
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㸷㸬㸰 ㉸㡢Ἴࢭンࢧ 

 

 。んでしたࡏできまࡀとࡇに᥋ゐしないと≧ἣを知るఱ，ࡣࢧンࢭࢳࢵࢱ

ࢧンࢭて᥋ゐしなくても，≀యまでの㊥㞳を測る㉸音Ἴࡗのように㉸音Ἴをࣜࣔ࢘ࢥ

をࡗてࡳましࡻう。 

 

㉸ࠕと࣮ࠖ࢝ࣆ㉸音Ἴを㏦ಙするスࠕᅗ㸷㸫㸱に♧すように，ࡣࢧンࢭでう㉸音Ἴࡇࡇ

音Ἴをཷಙするࠖࢡ࣐でᵓ成さࢀています。EV3 にࢧンࢭで⏝できる㉸音Ἴࢡࢵロࣈ

人㛫の⪥で，ࡣている㉸音Ἴࡗでࡇࡇ。ていますࢀ୪んで㓄⨨さࡀࢡ࣐と࣮࢝ࣆス，ࡣ

యにᙜたり≀，ࡀた㉸音Ἴࢀࡽࡏ発ࡽ࣮ࠖ࢝ࣆスࠕ。ない高い࿘Ἴ数の音です࠼ࡇ⪺ࡣ

ᑕし，ඖにᡠࡗてきた㉸音Ἴをࠖࢡ࣐ࠕでཷಙするまでの㛫ᕪを測り，ࡑの㛫ᕪࡽ

 ㊥㞳をồࡵます（ᅗ㸷㸫㸲）。 

 

 

ᅗ㸷㸫㸱 ㉸音Ἴࢭンࢧ 

 

 

ᅗ㸷㸫㸲 ㉸音Ἴをࡗた㊥㞳計測 

スࢡ࣐ ࣮࢝ࣆ 

ス࣮࢝ࣆ 

物 
 
 
 
 

体 

 ࢡ࣐

㉸音Ἴ 

ᑕ 
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う。㌴ࡻトを作りましࢵ࣎るロࡆ㏨ࡽに㏆づいたて，ఱࡗをࢧンࢭ㉸音Ἴ，ࡣでࢀࡑ

㍯⛣ືᆺロࢵ࣎トの⤌ࡳ立てㄝ᫂ᅗをཧ⪃にして，㉸音Ἴࢭンࢧをᅗ㸯㸫㸱に♧した㌴㍯

⛣ືᆺロࢵ࣎トの๓᪉にྲྀりけ，ධ力࣮࣏ト㸲␒に専⏝ࣝࣈ࣮ࢣで᥋⥆します。᥋⥆した

ᵝᏊをᅗ㸷㸫㸳に♧します。 

 

ᅗ㸷㸫㸳 ㉸音Ἴࢭンࢧをྲྀりけた㌴㍯⛣ືᆺロࢵ࣎ト 

 

  

㉸音Ἴࢭンࢧ
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プログラ࣒を作成する๓に㉸音Ἴࢭンࡀࢧṇᖖにື作している☜ㄆしましࡻう。 

㉸音Ἴࢭンࢧの᥋⥆ࡀできたࡽ，EV3  。㠃を表♧します⏬࣮ࣗࢽの基本࣓ࢡࢵロࣈ

 
 

基本࣓࣮ࣗࢽ⏬㠃でないሙྜ，ఱ度ࠕᡠるࢱ࣎ン をࠖᢲしてࠕS h u d o w n 㠃ࠖ⏬࣮ࣗࢽ࣓

を表♧しࠕC a n c e l ࠖを㑅ᢥします。 

Sࠕ e n s o r s ࠖを㑅ᢥし，ࠕl e g o - e v 3- u s  a t  e v 3- p o r t s : i n 4 ࠖを㑅ᢥします。 

    
 

ୖୗࢱ࣎ンで⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏW a t c h  v a l u e s ࠖを㑅ᢥします。 

    
 

㉸音Ἴࢭンࡽࢧᑐ㇟≀యまでの㊥㞳ࡀ c m の༢で表♧さࢀます。㉸音Ἴࢭンࢧのス

 。もගりますࢻ࣮࢜ࢲにいている㉥Ⰽの発ගࢡ࣐と࣮࢝ࣆ

ࡣで計測できる㊥㞳ࢧンࢭの㉸音Ἴࡇ 3c m ࡽ 2 5 0 c m で，ࡑの⢭度ࡣ⣙ 1 c m とさࢀて

います。 

 
 

ඖの基本࣓࣮ࣗࢽ≧ែにᡠりたいときࠕࡣᡠるࢱ࣎ンࠖをᢲしていきます。 
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࣒に表♧するプログラスプࣞࢹた㊥㞳をᾮᬗࡗで測ࢧンࢭ㉸音Ἴ，ࡣでࢀࡑ p r o g 9 -

3. p y をධ力して実行してࡳましࡻう。 

 

࠙ p r o g 9 - 3. p y  ࠚ 

1  
2  
3 
4  
5  
6  
7  
8  
9  
1 0  
1 1  

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 
f r o m  t i m e  i m p o r t  s l e e p  
i m p o r t  o s  
o s . s y s t e m ( ' s e t f o n t  L a t 1 5 - VG A 1 6 ' )  
 
f r o m  e v 3d e v 2 . s e n s o r . l e g o  i m p o r t  U l t r a s o n i c S e n s o r  
 
u s = U l t r a s o n i c S e n s o r ( )  
w h i l e  Tr u e :  
 p r i n t ( u s . d i s t a n c e _ c e n t i m e t e r s )  
 s l e e p ( 1 )  

 

EV3 1，ࡽのୖスプࣞࢹのᾮᬗࢡࢵロࣈ ⛊ごとに≀యまでの㊥㞳ࡀ表♧さࢀてい

きます。≀యまでの㊥㞳ࡀኚࢃると表♧さࢀる数್もኚࢃります。 

 
 

 。ていますࡗ㝈に⧞り㏉すฎ⌮にな↓ࡣ࣒のプログラࡇ

⤊了さࡏるときࡣ，VS  C o d e のྑୖに表♧さࢀている 

の中ࡽ， をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

また，EV3 ンࢱ࣎ᡠるࠕ本యのࢡࢵロࣈ をࠖᢲしても，プログラ࣒を⤊了さࡏるࡇとࡀで

きます。 

 

 。うࡻいてㄝ᫂しましࡘに࣒プログラ，ࡣでࢀࡑ

 

2 行目 f r o m  t i m e  i m p o r t  s l e e p  

㛫にᑐしてฎ⌮するたࡵのᵝ々なプログラ࣒を㞟ࡵた࣮ࣔࣝࣗࢪ t i m e の中ࡽ，ᣦ

定した㛫だけᚅࡘ機⬟をもࡘ s l e e p というプログラ࣒をㄞࡳ㎸ࡳます。 

 

の中ࡽ， をᕥࢡࢵࣜࢡします。
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3 行目 import os 

4 行目 os.system('setfont Lat15-VGA16') 

ev3dev というオペレーティングシステム(OS)で様々な機能を利用するためのモジュー

ルである os を読み込んでいます。 

さらに，os モジュールの中にある system メソッドを使って，液晶ディスプレイを「コ

ンソール」と呼ばれる使い方をする際に利用する書体（文字の形と大きさ）を設定していま

す。この設定はプログラムを終了しても継続しています。 

 

6 行目 from ev3dev2.sensor.lego import UltrasonicSensor 

EV3 ブ ロ ッ ク で 利 用 で き る セ ン サ に 対 し て 処 理 す る た め モ ジ ュ ー ル

ev3dev2.sensor.lego の中から，超音波センサに対する UltrasonicSensor という設

計図（クラスと呼びます。）を読み込みます。超音波のことを英語で「Ultrasonic」とい

います。 

 

8 行目 us=UltrasonicSensor() 

超音波センサを処理するためクラスであるUltrasonicSensorの実体（インスタンス）

として us を作ります。 

 

7 行目 while True: 

while 文の条件式として True を書いていますので，段付けされた 8 行目と 9 行目を繰

り返し無限に実行します。 

 

9 行目 print(us.distance_centimeters) 

print 関数は，丸カッコ( )の中に書いた値を，液晶ディプレイをコンソールとして使っ

て表示します。値を表示した後，改行します。 

超音波センサで測った距離(cm)は，us.distance_centimeters に入っていますので，

液晶ディプレイに，その距離が次々と表示されていきます。 

 

10 行目 sleep(1) 

sleep 関数を使って 1 秒間待ちます。 
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超音波センサの使い方が分かったところで，ロボットが壁などの手前 35cm まで前進し

続けるプログラム prog9-4.py を示します。 

 

【 prog9-4.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sensor.lego import UltrasonicSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
us=UltrasonicSensor() 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=30                           # スピード(%) 
 
rbt.on(sp,sp)                   # 前進開始 
while True: 
if us.distance_centimeters < 35: break 
 
rbt.off() 

 

9 行目 rbt.on(sp,sp) 

左右のモータのスピードを変数 SP に代入している値(30)で正回転させ，ロボットを前

進させます。 

 

10 行目 while True: 

11 行目 if us.distance_centimeters < 35: break 

while 文の条件式として True を書いていますので，段付けされた 11 行目を繰り返し

無限に実行します。 

11 行目の if 文で，条件式「us.distance_centimeters < 35」が成り立つと，break

文によって，while 文による繰り返し処理を抜け出し 12 行目に実行が移ります。 

us.distance_centimeters には，超音波センサで測った距離が cm の単位で記録され

ています。その距離が 35 より小さいとき，この条件式は「成り立つこと」となり，break

文が実行され，12 行目に処理が移ります。この条件式が「成り立っていない」とき，再び

11 行目の if 文を実行します。 

すでに 9 行目の rbt.on(sp,sp)が実行されロボットは前進を開始し，その状態が保た

れていますから，while 文による繰り返し処理の間も，ロボットは前進し続けます。 

 

13 行目 rbt.off() 

11 行目の break 文によって 12 行目に実行が移り，モータは停止します。 

 



 1 0 1  

 ࠚ㸷㸫㸰ࢪンࣞࣕࢳ࠙

ᅗ㸷㸫㸴のࣇロ࣮࣮ࣕࢳトとプログラ࣒ p r o g 9 - 4 . p y をཧ⪃にして，w h i l e 文と i f

文を⤌ࡏࢃྜࡳて，㞀ᐖ≀を㑊けて๓㐍するプログラ࣒を作ࡗてࡳましࡻう。 

また，࣮ࢱࡸࣈ࣮࢝ンの㐪いをうまくࡗて，スࢬ࣮࣒に㞀ᐖ≀を㑊けࢀࡽるように

工ኵしましࡻう。 

 

ᅗ㸷㸫㸴 㞀ᐖ≀を㑊けて๓㐍するືきのࣇロ࣮࣮ࣕࢳト 

 

 

  

㞀ᐖ≀との㊥㞳ࡀ

㏆い㸽 

ᑡしᚋ㏥ 

 ンする࣮ࢱ

Y  

繰
り
返
し 

ス࣮ࢱト 

๓㐍㛤ጞ 

๓㐍㛤ጞ 

N 
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prog9-4.py では，超音波センサと壁などの障害物までの距離が 35cm 以下になるとロ

ボットが停止するプログラムでした。次に，人や壁などの障害物にある程度近づくと後退し

て逃げるというプログラムを作るにはどうすればよいでしょうか？ 

このような動きをするロボットのプログラムは，prog9-4.py の 11 行目に書いている

if 文を「もし，障害物までの距離が 35cm より大きいとき，前進し，さもなければ，後退

する。」のように変更しなければなりません。変更したプログラムはつぎのようになります。 

 

【 prog9-5.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sensor.lego import UltrasonicSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
us=UltrasonicSensor() 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=30                           # スピード(%) 
 
while True: 
if us.distance_centimeters > 35: 
rbt.on(sp,sp)            # 前進開始 
else: 
rbt.on(-sp,-sp)          # 後退開始 

 

 9 行目 while True: 

10 行目 if us.distance_centimeters > 35: 

11 行目 rbt.on(sp,sp)            # 前進開始 

12 行目 else: 

13 行目 rbt.on(-sp,-sp)          # 後退開始 

while 文の条件式として True を書いていますので，段付けされた 10 行目から 13 行目

までを繰り返し無限に実行します。 

10 行目の if 文で，条件式「us.distance_centimeters > 35」が成り立つと，二重

に段付けされた 11 行目を実行し，前進を開始します。さもなければ，12 行目の else 文

のつぎから二重に段付けされた 13 行目を実行し，後退を開始します。 
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㸷㸬㸱 ගࢭンࢧ 

 

ロࢵ࣎トに║をࡘけて，እのගにᛂしたり，⥺のୖをたࡗていくロࢵ࣎トを作ࡗてࡳ

ましࡻう。║のように᫂るさࡸⰍを᳨知するたࡵのࢭンࢧをගࢭンࢧとࡧます。 

 

発ග⣲Ꮚࠖと，᫂るさを᳨知ࠕᅗ㸷㸫㸵に♧すようにගを発する，ࡣࢧンࢭでうගࡇࡇ

するཷࠕග⣲Ꮚ でࠖᵓ成さࢀています。NX T ࡀ発ග⣲Ꮚとཷග⣲Ꮚ，ࡣࢧンࢭග⏝ࢡࢵロࣈ

୪んで㓄⨨さࢀています。発ග⣲Ꮚを⏝しているときࡣ，᫂るくගります。ྲཱྀ ග⣲Ꮚにࡑ

のගࡀᙜたると，ࡑのᙉさにᛂࡌて㟁ὶࡀὶࢀ，᫂るさを᳨知できます。 

 

ᅗ㸷㸫㸵 ගࢭンࢧ 

 

ගࢭンࢧを⏝して，࿘ᅖのගࡸⰍによࡗてືきを࠼るロࢵ࣎トを作りましࡻう。㌴㍯

⛣ືᆺロࢵ࣎トの⤌ࡳ立てㄝ᫂ᅗをཧ⪃にして，ගࢭンࢧをᅗ㸯㸫㸱の㌴㍯⛣ືᆺロࢵ࣎

トの๓᪉にྲྀりけ，ධ力࣮࣏ト㸰␒に専⏝ࣝࣈ࣮ࢣで᥋⥆します。᥋⥆したᵝᏊをᅗ㸷㸫

㸶に♧します。 

 
ᅗ㸷㸫㸶 ගࢭンࢧをྲྀりけた㌴㍯⛣ືᆺロࢵ࣎ト 

ཷග⣲Ꮚ 

発ග⣲Ꮚ

（㹟）Ỉᖹにྲྀりけた （㹠）ୗྥきにྲྀりけた 

ගࢭンࢧ ගࢭンࢧ
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ගࢭンࢧの᥋⥆ࡀできたࡽ，プログラ࣒を作成する๓にගࢭンࡀࢧ，ḟの㸰㏻りの᪉法で

ṇᖖにື作している☜ㄆしましࡻう。 

 

（㸯）࿘ᅖの᫂るさを᳨知できるを☜ㄆします。 

EV3  。㠃を表♧します⏬࣮ࣗࢽの基本࣓ࢡࢵロࣈ

 
 

基本࣓࣮ࣗࢽ⏬㠃でないሙྜ，ఱ度ࠕᡠるࢱ࣎ン をࠖᢲしてࠕS h u d o w n 㠃ࠖ⏬࣮ࣗࢽ࣓

を表♧しࠕC a n c e l ࠖを㑅ᢥします。 

Sࠕ e n s o r s ࠖを㑅ᢥし，ࠕl e g o - e v 3- c o l o r  a t  e v 3- p o r t s : i n 2 ࠖを㑅ᢥします。 

    
 

ୖୗࢱ࣎ンで⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏS e t  m o d e ࠖを㑅ᢥします。    

    
 

Cࠕ O L - A M B I ENTࠖを㑅ᢥし，ࠕW a t c h  v a l u e s ࠖを㑅ᢥします。 

    
 

ගࢭンࢧで計測さࢀた᫂るさࡀ数 (್ 㸣) で表♧さࢀます。ࠕp c t ントを┬␎しࢭ࣮ࣃࡣࠖ

て表♧しています。 
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0ࠕてࡌ計測している≧ែにᛂࡀࢧンࢭのගࡇ 㸣（᭱もᬯいとき）ࠖ 1ࠕࡽ 0 0 㸣（᭱も᫂

るいとき）ࠖ で表♧さࢀます。 

 。ᬯく㟷Ⰽにගりますࡀ発ග⣲Ꮚࠖࠕ，ࡣの≧ែでࡇ

 

ඖの基本࣓࣮ࣗࢽ≧ែにᡠりたいときࠕࡣᡠるࢱ࣎ンࠖをᢲしていきます。 
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（㸰）ගを発行し，ࡑのᑕの᫂るさを᳨知できるを☜ㄆします。 

EV3  。㠃を表♧します⏬࣮ࣗࢽの基本࣓ࢡࢵロࣈ

 
 

基本࣓࣮ࣗࢽ⏬㠃でないሙྜ，ఱ度ࠕᡠるࢱ࣎ン をࠖᢲしてࠕS h u d o w n 㠃ࠖ⏬࣮ࣗࢽ࣓

を表♧しࠕC a n c e l ࠖを㑅ᢥします。 

Sࠕ e n s o r s ࠖを㑅ᢥし，ࠕl e g o - e v 3- c o l o r  a t  e v 3- p o r t s : i n 2 ࠖを㑅ᢥします。 

    
 

ୖୗࢱ࣎ンで⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏS e t  m o d e ࠖを㑅ᢥします。    

    
 

Cࠕ O L - R EF L EC Tࠖを㑅ᢥし，ࠕW a t c h  v a l u e s ࠖを㑅ᢥします。 

    
 

ගࢭンࢧで計測さࢀた᫂るさࡀ数 (್ 㸣) で表♧さࢀます。ࠕp c t ントを┬␎しࢭ࣮ࣃࡣࠖ

て表♧しています。 
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0ࠕࡀᑕしてきたගのᙉさࡽ≀㇟て，ᑐࡌ計測している≧ែにᛂࡀࢧンࢭのගࡇ 㸣（㯮

Ⰽなのᑐ㇟≀で᭱もᬯいとき）ࠖ 1ࠕࡽ 0 0 㸣（ⓑⰍࡸ㖟Ⰽなのᑐ㇟≀で᭱も᫂るいと

き）ࠖ で表♧さࢀます。 

の㉥Ⰽのᑕのᙉさを計測していまࡇ，᫂るく㉥Ⰽにගりࡀ発ග⣲Ꮚࠖࠕ，ࡣの≧ែでࡇ

す。 

 

ඖの基本࣓࣮ࣗࢽ≧ែにᡠりたいときࠕࡣᡠるࢱ࣎ンࠖをᢲしていきます。 
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㸷㸬㸲 ࿘㎶ࡢ᫂るࡉを᳨▱ 

 

࿘ᅖの᫂るさによࡗてືきをኚ࠼るロࢵ࣎トを作ࡗてࡳましࡻう。ᅗ㸷㸫㸷のようにග

 。ග⣲Ꮚにᙜたるගのᙉさを᳨知しますཷ，ࡣࢧンࢭ

 

 
ᅗ㸷㸫㸷 ཷග⣲Ꮚにᙜたるගのᙉさを᳨知 

 

をྲྀりけた㌴㍯⛣ືᆺロࢧンࢭの機⬟を⏝して，ᅗ㸷㸫㸶（㹟）に♧したỈᖹにගࡇ

ࡻましࡳてࡗトを作ࢵ࣎てくるようなロࡗにᐤࢁࡇて，のように᫂るいとࡗトをࢵ࣎

う。ࡤ࠼，Ⅼⅉした中㟁ⅉをロࢵ࣎トにྥけると๓㐍するようなືきをします。 

 

まࡎ，ගࢭンࢧで測ࡗた᫂るさをᾮᬗࢹスプࣞに表♧するプログラ࣒ p r o g 9 - 6 . p y

をධ力して実行してࡳましࡻう。 

 

࠙ p r o g 9 - 6 . p y  ࠚ 

1  
2  
3 
4  
5  
6  
7  
8  
9  
1 0  
1 1  

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 
f r o m  t i m e  i m p o r t  s l e e p  
i m p o r t  o s  
o s . s y s t e m ( ' s e t f o n t  L a t 1 5 - VG A 1 6 ' )  
 
f r o m  e v 3d e v 2 . s e n s o r . l e g o  i m p o r t  C o l o r S e n s o r  
 
c s = C o l o r S e n s o r ( )  
w h i l e  Tr u e :  
 p r i n t ( c s . a m b i e n t _ l i g h t _ i n t e n s i t y )  
 s l e e p ( 1 )  

 

EV3 1，ࡽのୖスプࣞࢹのᾮᬗࢡࢵロࣈ ⛊ごとにගࢭンࢧで計測さࢀた᫂るさࡀ㸣

で表♧さࢀます。᫂るさࡀኚࢃると表♧さࢀる数್もኚࢃります。 

ග

 

発ග⣲Ꮚ 

ཷග⣲Ꮚ 

ග

 ࢭ
ン 
 ࢧ
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ḟに♧す表♧でࡣ，中㟁ⅉをᾘⅉしているとき4，ࡣ 程度の᫂るさの್（㸣）で，Ⅼ

ⅉすると 4 0 程度の᫂るさの್（㸣）になࡗています。 

 
 

 。ていますࡗ㝈に⧞り㏉すฎ⌮にな↓ࡣ࣒のプログラࡇ

⤊了さࡏるときࡣ，VS  C o d e のྑୖに表♧さࢀている 

の中ࡽ， をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

また，EV3 ンࢱ࣎ᡠるࠕ本యのࢡࢵロࣈ をࠖᢲしても，プログラ࣒を⤊了さࡏるࡇとࡀで

きます。 

 

 。うࡻいてㄝ᫂しましࡘに࣒プログラ，ࡣでࢀࡑ

 

2 行目 f r o m  t i m e  i m p o r t  s l e e p  

㛫にᑐしてฎ⌮するたࡵのᵝ々なプログラ࣒を㞟ࡵた࣮ࣔࣝࣗࢪ t i m e の中ࡽ，ᣦ

定した㛫だけᚅࡘ機⬟をもࡘ s l e e p というプログラ࣒をㄞࡳ㎸ࡳます。 

 

3 行目 i m p o r t  o s  

4 行目 o s . s y s t e m ( ' s e t f o n t  L a t 1 5 - VG A 1 6 ' )  

e v 3d e v という࣮ࣞ࣌࢜テングࢩステ࣒( O S ) でᵝ々な機⬟を⏝するたࡵの࣮ࣔࣗࢪ

ࣝである o s をㄞࡳ㎸んでいます。 

さࡽに，o s の中にある࣮ࣝࣗࢪࣔ s y s t e m ࢥࠕをスプࣞࢹて，ᾮᬗࡗをࢻࢵࢯ࣓

ン࣮ࣝࢯ とࠖࢀࡤるい᪉をする㝿に⏝する書య（文Ꮠのᙧと大きさ）をタ定していま

す。ࡇのタ定ࡣプログラ࣒を⤊了しても⥅⥆しています。 

 

6 行目 f r o m  e v 3d e v 2 . s e n s o r . l e g o  i m p o r t  C o l o r S e n s o r  

EV3 ࣈ ロ ࢵ ࢡ で  ⏝ で き る ࢭ ン ࢧ に ᑐ し て ฎ ⌮ す る た ࡵ ࣔ ࢪ ࣗ ࣮ ࣝ

e v 3d e v 2 . s e n s o r . l e g o の中ࡽ，ගࢭンࢧにᑐする C o l o r S e n s o r というタ計ᅗ（ࢡラ

スとࡧます。）をㄞࡳ㎸ࡳます。 

 

の中ࡽ， をᕥࢡࢵࣜࢡします。

ᾘⅉ 

Ⅼⅉ 
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8 行目 cs=ColorSensor() 

光センサを処理するためクラスである ColorSensor の実体（インスタンス）として cs

を作ります。 

 

7 行目 while True: 

while 文の条件式として True を書いていますので，段付けされた 8 行目と 9 行目を繰

り返し無限に実行します。 

 

9 行目 print(cs.ambient_light_intensity) 

print 関数は，丸カッコ( )の中に書いた値を，液晶ディプレイをコンソールとして使っ

て表示します。値を表示した後，改行します。 

光センサで測った明るさ(％)は，cs.ambient_light_intensity に入っていますの

で，液晶ディプレイに，明るさの値が次々と表示されていきます。 

 

10 行目 sleep(1) 

sleep 関数を使って 1 秒間待ちます。 

 

 

表示例のように，懐中電灯を消灯しているときは，明るさ（％）の値が 4 程度で，点灯し

ているとき 40 程度の値の場合，懐中電灯の光があたっているかどうかを判定するための境

目となる明るさは，平均とします。この例では，(4 + 40)÷2 = 22 となります。このよ

うに境目となる値のことを「しきい値」と呼びます。 

 

  



 111 

prog9-7.py は，光センサで計測された明るさが 22％より大きくなる（明るくなる）と

前進し，そうでなければ後退するように作られています。 

 

【 prog9-7.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sensor.lego import ColorSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
cs=ColorSensor() 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=30                           # スピード(%) 
 
while True: 
if cs.ambient_light_intensity > 22: 
rbt.on(sp,sp)            # 前進開始 
else: 
rbt.on(-sp,-sp)          # 後退開始 

 

 9 行目 while True: 

10 行目 if cs.ambient_light_intensity > 22: 

11 行目 rbt.on(sp,sp)            # 前進開始 

12 行目 else: 

13 行目 rbt.on(-sp,-sp)          # 後退開始 

while 文の条件式として True を書いていますので，段付けされた 10 行目から 13 行目

までを繰り返し無限に実行します。 

10 行目の if 文に書いている条件式「cs.ambient_light_intensity > 22」の，

cs.ambient_light_intensity は，光センサで計測した明るさを％で表した値が入って

います。計測できる最も暗いときは 0，最も明るいときは 100 になります。 

条件式「cs.ambient_light_intensity > 22」は，明るさが 22％より大きいとき

（懐中電灯の光があたっている状態）成り立ちます。 

if 文の条件式が成り立つとき，二重に段付けされた 11 行目を実行し，前進を開始しま

す。さもなければ，懐中電灯の光はあたっていない状態となり，12 行目の else 文のつぎ

から二重に段付けされた 13 行目を実行し，後退を開始します。 

 

【チャレンジ９－３】 

ロボットの光センサに懐中電灯の光をあてているときは，ランダムに左または右に

ターンし，さもなければ停止しつづけるプログラムを作ってみましょう。 
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９．５ 同じセンサを複数使うとき 

 

EV3 本体に，同じセンサを複数接続して使いたいときは，それぞれのセンサからの入力

値を別々に取り扱う必要があります。 

例えば，２個のタッチセンサを入力ポート１番と２番に接続した場合の使い方について

説明します。 

 

・・・・・ 

from ev3dev2.sensor import INPUT_1,INPUT_2 

from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 

ts1=TouchSensor(INPUT_1) 

ts2=TouchSensor(INPUT_2) 

・・・・・ 

 

これまでは，タッチセンサを処理するためクラスである TouchSensor の実体（インス

タンス）について作るとき，入力ポートについて何も指定していませんでした。そのため， 

from ev3dev2.sensor import INPUT_1,INPUT_2 

というプログラムを書いて，EV3 ブロックで使う入力ポートの準備をする必要がありま

す。 

ev3dev2.sensor は，EV3 ブロックの入力ポートに対して処理するための様々なプロ

グラムを集めたモジュールです。このモジュールの中から，入力ポート１番に対する

INPUT_1 という設計図（クラスと呼びます。）と入力ポート２番に対する INPUT_2 とい

う設計図（クラスと呼びます。）を読み込みます。 

なお，入力ポートとして３番を使うときは，INPUT_3 と書きます。同様に入力ポート４

４番を使うときは，INPUT_4 と書きます。 

つぎに，タッチセンサに対する処理を行うためのプログラムを準備するために 

from ev3dev2.sensor.lego import TouchSensor 

と書きます。ev3dev2.sensor.lego は，EV3 ブロックで利用できるセンサに対して処理

するための様々なプログラムを集めたモジュールです。このモジュールの中から，タッチセ

ンサに対する TouchSensor という設計図（クラスと呼びます。）を読み込みます。 

さらに，タッチセンサを処理するためクラスである TouchSensor の実体（インスタン

ス）を入力ポート１番に接続されたセンサとして ts1 を作るため 

ts1=TouchSensor(INPUT_1) 

と書きます。ここで，INPUT_1 は入力ポート１番を示しています。 

同様に，タッチセンサを処理するためクラスである TouchSensor の実体（インスタン

ス）を入力ポート２番に接続されたセンサとして ts2 を作るため 
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ts1=TouchSensor(INPUT_2) 

と書きます。ここで，INPUT_2 は入力ポート２番を示しています。 

 

ts1 と ts2 を利用することで，それぞれのタッチセンサの状態を個別に読み取ることが

できるようになります。 

 

なお，タッチセンサ以外の超音波センサや光センサについても同様なプログラムで利用

できます。 
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第１０章 ライントレース・ロボット 

 

ラインをたどっていくロボットを作ってみましょう。このような動きをするロボットの

ことを「ライントレース・ロボット」といいます。この章では，「ライントレース・ロボッ

ト」の作り方を説明します。 

 

１０．１ 反射した光を検出 

 

図１０－１に示すように小判状の黒いラインを印刷したテスト用紙を使って，ラインを

たどって動くロボットを作ってみましょう。 

 

図１０－１ 小判状の黒いラインを印刷したテスト用紙 

 

テスト用紙に印刷された黒いラインを検知するために光センサを下向きに取り付けます

（図９－８（ｂ））。 

 

光センサは発光素子と受光素子を使って，テスト用紙の黒いラインと白い部分を識別し

ます。発光素子が出した光がテスト用紙に当たり，反射した光の強さを受光素子で検知し，

その変化からテスト用紙の色を識別します。 
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ᅗ㸯㸮㸫㸰をぢてࡳましࡻう。ࡇのᅗの ，発ග⣲Ꮚの発したගを♧し，ࡣ ，ࡣ

テスト⏝⣬ࡽᑕしたගを♧しています。ᅗ㸯㸮㸫㸰（㹟）に♧すように，㯮いランの

ୖでࡣ㯮Ⰽのᛶ㉁ࡽ，発ග⣲Ꮚのගࡀ྾さࢀてしまいᑕするගの㔞ࡀᑡなくなりま

す。ࡑのたࡵ，ཷග⣲Ꮚࡀឤ知するගࡣᙅくなり，ගࢭンࢧの್ࡣ小さくなります。୍᪉，

ᅗ㸯㸮㸫㸰（㹠）に♧すように，ⓑい㒊分のୖでࡣⓑⰍのᛶ㉁ࡽ，発ග⣲Ꮚのගࡣᙉく

ᑕさࢀます。ࡑの⤖果，㯮いランのሙྜとẚ㍑して，ྲཱྀ ග⣲Ꮚࡀឤ知するගࡣᙉくなり，

ගࢭンࢧの್ࡣ大きくなります。 

 

 。をุ᩿しますⓑい㒊分のୖンのୖて，㯮いラࡗをࢧンࢭのᛶ㉁を⏝して，ගࡇ

 

 

     （㹟） 㯮いラン            （㹠） ⓑい㒊分 

 

ᅗ㸯㸮㸫㸰 ᑕするගのᙉさのኚ 

 

ගࢭンࢧ

発
光
素
子 

受
光
素
子 

ගࢭンࢧ 

発
光
素
子 

受
光
素
子 

ᙅい ᙉい 
テスト⏝⣬ テスト⏝⣬ 
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㸯㸮㸬㸰 ࣛンをࡓる方法 

 

ᅗ㸯㸮㸫㸯のテスト⏝⣬にᥥࢀた㯮いランにἢࡗてືくラント࣮ࣞス・ロࢵ࣎ト

のプログラ࣒を⪃࠼ましࡻう。ラント࣮ࣞス・ロࢵ࣎トࡣ，ロࢵ࣎トࡀランのୖにある

ンのラ，ࡽࡀると⛣ືする᪉ྥを修ṇしなࢀࡎࡣࡽンラ，ࡽࡀも᳨知しなࡘとをいࡇ

∦ഃをなࡒるようにືきます。 

 

࣒していくプログラື⛣ࡀトࢵ࣎て計ᅇりにロࡗンにἢテスト⏝⣬のラ，ࡣでࡇࡇ

を作ります（ᅗ㸯㸮㸫㸱）。ጞࡵにロࢵ࣎トࡣランୖにあるとします。ロࢵ࣎トࡀ๓㐍し

ていくとランࡽ㞳ࢀࡎࡣ，ࢀてしまうࡇとࡀあります。ࡑのときࡣ，ランにᡠすたࡵ

にロࢵ࣎トの᪉ྥをኚ࠼て，ランのあるとࢁࡇに⛣ືさࡏなけࡤࢀなりまࡏん。 

 

 

ᅗ㸯㸮㸫㸱 計ᅇりにラント࣮ࣞス 

 

ランをたࡗていく᪉法のࡦとࡘとして，ࠕランのᕥഃをなࡗࡒていくࠖ⪃࠼᪉ࡀあ

ります。᭱初に，ロࢵ࣎トࡣ，ランୖにあるとします。ᅗ㸯㸮㸫㸲のように，ロࢵ࣎トࡀ

ランୖにあるときࡣ，ランのᕥഃをなࡒるたࡵにࠕᕥにࠖࣈ࣮࢝さࡏます。ࡑのᚋ，ロ

とで，ᅗ㸯ࡇのື作を⧞り㏉すࡇ。ますࡏさࠖࣈ࣮࢝にྑࠕ㏫にࡽⓑい㒊分にきたࡀトࢵ࣎

㸮㸫㸲のようにロࢵ࣎トࡣ，ランのᕥഃをࢪグࢨグになࡗࡒていくように⛣ືし，⤖ᒁラ

 。とになりますࡇるンをた

 

トで表すとᅗ㸯㸮㸫࣮ࣕࢳロ࣮ࣇトのືきをࢵ࣎ント࣮ࣞスするロのようにしてラࡇ

㸳のようになります。 

 

ロࢵ࣎トの 

⛣ື᪉ྥ 
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ᅗ㸯㸮㸫㸲 ランのᕥ➃をなࡗࡒていくラント࣮ࣞスの⪃࠼᪉ 

 

ⓑい㒊分でࡣ，ロࢵ࣎トをྑに࣮࢝

るよう࠼ンのᕥ➃を㉸して，ラࣈ

にືす 

ランୖでࡣ，ロࢵ࣎トをᕥに࣮࢝

るよう࠼ンのᕥ➃を㉸して，ラࣈ

にືす 

ラ
イ
ン
の
左
端
を
ジ
グ
ザ
グ
に
動
い
て
い
く 

ランのᕥ➃ ランのᕥ➃

ランのᕥ➃ 
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ᅗ㸯㸮㸫㸳 ランのᕥ➃をなࡒるラント࣮ࣞスのࣇロ࣮࣮ࣕࢳト 

 

ロࢵ࣎トࡀランのୖにあるのࢀࡑ，とも，ランࢀࡎࡣࡽているのูุするたࡵ

にගࢭンࢧをいます。ᅗ㸯㸮㸫㸰をࡗてㄝ᫂したように，ランのୖにあるときࡣ，ラ

ン小さくなります。㏫に，ラࡀの್ࢧンࢭᙅくなりගࡀᑕしたගࡽとࡇ㯮いࡀン

のࢧンࢭᙉくなりගࡀᑕしたගࡽとࡇⓑいࡀテスト⏝⣬のⰍ，ࡣているときࢀࡎࡣࡽ

 。大きくなりますࡀ್

 

ගࢭンࢧの್によࡗて，ランୖにあるうุ᩿するࡇとࡀできます。しし，ࢀࡑ

をุ᩿するたࡵのቃ目の್ࡣのようにỴࡤࢀࡵよいのでしࡻう㸽 㒊ᒇの᫂るさࡸテス

ト⏝⣬の↷᫂᪉法，人のᙳなによࡗてගࢭンࢧの್，ࡣなりኚします。ࡇࡑで，ラ

 。ますࡵの್を実㝿に実㦂してỴࢧンࢭンୖとⓑい㒊分でのග

 

  

ス࣮ࢱト 

ランୖ㸽 

ᕥにࣈ࣮࢝ 

N 

Y  

ྑにࣈ࣮࢝ 
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まࡎ，ගࢭンࢧで測ࡗた᫂るさをᾮᬗࢹスプࣞに表♧するプログラ࣒ p r o g 1 0 - 1 . p y

をධ力して実行してࡳましࡻう。 

 

࠙ p r o g 1 0 - 1 . p y  ࠚ 

1  
2  
3 
4  
5  
6  
7  
8  
9  
1 0  
1 1  

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 
f r o m  t i m e  i m p o r t  s l e e p  
f r o m  e v 3d e v 2 . d i s p l a y  i m p o r t  D i s p l a y  
f r o m  e v 3d e v 2 . s e n s o r . l e g o  i m p o r t  C o l o r S e n s o r  
 
l c d = D i s p l a y ( )  
c s = C o l o r S e n s o r ( )  
w h i l e  Tr u e :  
 x = c s . r e f l e c t e d _ l i g h t _ i n t e n s i t y  
 l c d . t e x t _ p i x e l s ( s t r ( x ) + ' % ' ,  Tr u e ,  5 0 ,  4 0 ,  f o n t = ' c o u r B 2 4 ' )  
 s l e e p ( 0 . 5 )  

 

EV3 0，ࡽのୖスプࣞࢹのᾮᬗࢡࢵロࣈ . 5 ⛊ごとにගࢭンࢧで計測さࢀた᫂るさ

 。りますࢃる数್もኚࢀると表♧さࢃኚࡀます。᫂るさࢀ㸣で表♧さࡀ

ḟに♧す表♧でࡣ，ⓑい㒊分にගࢭンࡀࢧあるとき7，ࡣ 0 程度の᫂るさの （್㸣）で，

ランୖにගࢭンࡀࢧあると 8 程度の᫂るさの್（㸣）になࡗています。 

 
 

ගࢭンࢧで計測したᑕගのᙉさの್をᾮᬗࢹスプࣞの文Ꮠを表♧する㒊分にࡘい

てㄝ᫂します。 

 

9 行目 x = c s . r e f l e c t e d _ l i g h t _ i n t e n s i t y  

c s . r e f l e c t e d _ l i g h t _ i n t e n s i t y でᑕගを計測した᫂るさを㸣で表ࢧンࢭග，ࡣ

した್ࡀධࡗています。計測できる᭱もᬯいときࡣ 0 ，᭱ も᫂るいときࡣ 1 0 0 になります。 

ᚓࢀࡽた᫂るさの್ࡣ，ኚ数 x に௦ධして，1 0 行目でࡗています。 

 

 

ⓑい㒊分 ランୖ 



 1 2 0  

1 0 行目  l c d . t e x t _ p i x e l s ( s t r ( x ) + ' % ' ,  Tr u e ,  5 0 ,  4 0 ,  f o n t = ' c o u r B 2 4 ' )  

D i s p l a y ラスの中にあるࢡ t e x t _ p i x e l s という࣓ࢻࢵࢯを実行して，ᾮᬗࢹスプࣞ

 。に文Ꮠิをᥥきます

t e x t _ p i x e l s に⥆くࢥࢵ࢝(  ) の中に書いた୍␒᭱初のࠕs t r ( x ) + ' % ' ᥥきた，ࡣࠖ

い文Ꮠิです。s t r 関数ࡣ，数್である x を文Ꮠิにኚするฎ⌮を行います。また，文

Ꮠิと文Ꮠิを㐃⤖するሙྜ，ࠕ+ ࠖをいます。 

ḟのࠕTr u e ている内容をᾘཤするというពでࢀに表♧さスプࣞࢹ現在ᾮᬗ，ࡣࠖ

す。ḟの数Ꮠࡣ，ᥥきたい文Ꮠิのᕥୖゅの X ᗙᶆの್で，ᅇࡣ X ᗙᶆの್として，5ࠕ 0 ࠖ

をᣦ定しています。ࡑのḟの数Ꮠࡣ，ᥥきたい文Ꮠิのᕥୖゅの Y ᗙᶆの್で，ᅇࡣ Y

ᗙᶆの್として，4ࠕ 5 ࠖをᣦ定しています。᭱ᚋの，ࠕf o n t = ' c o u r B 2 4 ' ⏝する書，ࡣࠖ

య（文Ꮠのᙧࡸ大きさ）をᣦ定しています。 

 

また，ࡇのプログラࡣ࣒↓㝈に⧞り㏉すฎ⌮になࡗています。 

⤊了さࡏるときࡣ，VS  C o d e のྑୖに表♧さࢀている 

の中ࡽ， をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

また，EV3 ンࢱ࣎ᡠるࠕ本యのࢡࢵロࣈ をࠖᢲしても，プログラ࣒を⤊了さࡏるࡇとࡀで

きます。 

 

  

の中ࡽ， をᕥࢡࢵࣜࢡします。
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この実験の結果を表１０－１にまとめてみましょう。適切な境目の値（しきい値と呼びま

す。）を決めるためには，３回ぐらい実験して光センサの値を読んで，平均した値をしきい

値として使います。 

 

表１０－１ ライン上と白い部分の光センサの値 

回 ライン上 白い部分 

１   

２   

３   

平均   

 

 

次に，ライン上と白い部分のしきい値を， 

 

で求め，小数第１位を四捨五入して整数値にしましょう。 

 

 

このしきい値は，ちょうど，２つの値の中間となります。しきい値よりも小さいとき，ラ

イン上にあり，逆に大きいとき，ラインからはずれ白い部分にあることがわかります。 

 

  

（ライン上の光センサの平均値 ＋ 白い部分の光センサの平均値）÷２ 

しきい値＝ 
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図１０－５のフローチャートを参考にして，プログラムを prog10-2.py に示します。

ここでは，例としてしき値を 55 としています。この値は，実験の結果から求めたものに修

正しましょう。 

 

【 prog10-2.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sensor.lego import ColorSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
cs=ColorSensor() 
th=55                        # しきい値(%) 
 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=20                        # スピード(%) 
 
while True: 
if cs.reflected_light_intensity < th: 
rbt.on(0,sp)          # ライン上は，左カーブ開始 
else: 
rbt.on(sp,0)          # 白い部分は，右カーブ開始 

 

6 行目 th=55 

白い部分とライン上を判別するためのしきい値として 55 を変数 th に代入しています。

しきい値は実験して得られた値にしましょう。 

 

9 行目 sp=20 

モータのスピード 20 を変数 sp に代入しています。あまりモータを速く回転させるとう

まくラインをトレースできなくなるので，実験しながらちょうどよい値にしましょう。 

 

11 行目 while True: 

12 行目 if cs.reflected_light_intensity < th: 

13 行目 rbt.on(0,sp)         # ライン上は，左カーブ開始 

14 行目 else: 

15 行目 rbt.on(sp,0)         # 白い部分は，右カーブ開始 

while 文の条件式として True を書いていますので，段付けされた 12 行目から 15 行目

までを繰り返し無限に実行します。 

12 行目の if 文に書いている条件式「cs.reflected_light_intensity < th」の，

cs.reflected_light_intensity は，光センサで計測した反射光の明るさを％で表し
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た値が入っています。計測できる最も暗いときは 0，最も明るいときは 100 になります。 

条件式「cs.reflected_light_intensity < th」は，明るさが変数 th に記憶され

ている値より小さいとき成り立ちます。この状態は，ライン上に光センサがありますから二

重に段付けされた 13 行目を実行し，左にカーブを開始します。 

条件式「cs.reflected_light_intensity < th」が成り立たないときは，白い部分

に光センサがありますから，ライン上に戻るように 14 行目の else 文のつぎから二重に段

付けされた 15 行目を実行し，右にカーブを開始します。 

 

【チャレンジ１０－１】 

prog10-2.py では，モータのスピードが 20 でやや遅くなっています。モータのス

ピードをもう少し速くして，ライントレースさせてみましょう。そのときに，どんな問

題が起きるでしょうか？ 

 

【チャレンジ１０－２】 

prog10-2.py では，ラインの左端をなぞるようにロボットが移動します。ラインの

右端をなぞるようにロボットを移動させるためには，どのようにプログラムを修正すれ

ばよいでしょうか？ 

 

 

図１０－５のフローチャートによるライントレースは，ロボットが常にラインの境界部

分を境にしてカーブして移動するので，「ジグザグ」と進み，あまり速くライントレースす

ることができません。例えば，モータのパワー値を 20 から 40 にしても，ロボットの移動

速度は速くなりますがジグザグする動作は変わりません。何かよいアイディアはないで

しょうか？ 

prog10-2.py では，左右にカーブしながらライントレースしていました。ラインがゆる

い曲線であれば，もっとゆるい角度でターンすれば，なめらかに動作するでしょう。カーブ

する角度をゆるくするためには，停止していた片方のモータを遅い速度で回転させる方法

があります。 

例えば，左にカーブを開始する場合 

rbt.on(0,20) 

としていたところを 

rbt.on(10,30) 

に変更すると，左にカーブしていく角度がゆるくなります。 

 

prog10-2.py を修正して，カーブする角度をゆるくしたプログラム prog10-3.py を

入力しましょう。 
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【 prog10-3.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 

#!/usr/bin/env python3 
from ev3dev2.sensor.lego import ColorSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
cs=ColorSensor() 
th=55                        # しきい値(%) 
 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp1=10                       # スピード(%) 
sp2=30 
 
while True: 
if cs.reflected_light_intensity < th: 
rbt.on(sp1,sp2)       # ライン上は，ゆるく左カーブ開始 
else: 
rbt.on(sp2,sp1)       # 白い部分は，ゆるく右カーブ開始 

 

 9 行目 sp1=10 

10 行目 sp2=30 

ゆるくカーブするときのモータのスピードを変数 sp1 と sp2 に代入しています。 

 

14 行目 rbt.on(sp1,sp2) 

左側の車輪を回転させるモータのスピードを sp1 に，右側の車輪を回転させるモータの

スピードを sp2 に設定しています。sp1 に 10，sp2 に 30 がそれぞれ代入されていますか

ら，左にゆるくカーブを始めます。 

 

16 行目 rbt.on(sp2,sp1) 

14 行目とは逆に，左側の車輪を回転させるモータのスピードを sp2 に，右側の車輪を回

転させるモータのスピードを sp1 に設定しています。sp1 に 10，sp2 に 30 がそれぞれ代

入されていますから，右にゆるくカーブを始めます。 

 

【チャレンジ１０－３】 

prog10-3.py では，ラインの左端をなぞるようにロボットが移動します。ラインの

右端をなぞるようにロボットを移動させるためには，どのようにプログラムを修正すれ

ばよいでしょうか？ 
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もっと速くラインをたどる方法はないのでしょうか？ 次は，ロボットの過去の状態も考

慮してみます。光センサがライン上にあるときは，できるだけ前進させて，白い部分にある

ときは，できるだけ速くライン上に戻すように考えてみましょう。 

 

そのために，図１０－６のようにロボットの過去の状態（①）と現在の状態（②）に応じ

た４通りのパターンで考えます。 

 

まず，ライン上からライン上に移動する【パターン１】では，すでにロボットはライン上

にあるので，とてもゆるく左にカーブさせてできるだけ前進させます。直進してしまうとラ

インの右端を超えることがあるので，とてもゆるく左にカーブさせます。 

 

ライン上から白い部分に入った【パターン２】では，ライン上にあったロボットが少しだ

け，ラインを外れたことになるので，ゆるく右にカーブさせて，ライン上に戻すようにしま

す。 

 

白い部分からライン上に入った【パターン３】では，ライン上に入ったロボットの向きを

少し修正するために，ゆるく左にカーブさせて，ライン上を移動するようにします。 

 

白い部分から白い部分を移動する【パターン４】では，ロボットがラインを外れて移動し

ているので，できるだけ速くライン上に戻るように右にカーブさせています。 
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ᅗ㸯㸮㸫㸴 ロࢵ࣎トの㐣ཤの≧ែ（ձ）と現在の≧ែ（ղ）を⪃៖した

ラント࣮ࣞス 

  

とてもࡺるくᕥにࣈ࣮࢝さࡏ，でき

るだけ๓㐍さࡏる 

ランのᕥ➃

 ンୖンୖ э ղラձラࠚン㸯࣮ࢱࣃ࠙

ンୖにᡠラ，ࡏさࣈ࣮࢝るくྑࡺ

るようにさࡏる 

ランのᕥ➃ 

 ンୖ э ղⓑい㒊分ձラࠚン㸰࣮ࢱࣃ࠙

② 

① 

② 

① 

ンୖをラ，ࡏさࣈ࣮࢝るくᕥにࡺ

๓㐍さࡏる 

ランのᕥ➃

 ンୖձⓑい㒊分 э ղラࠚン㸱࣮ࢱࣃ࠙

ྑにࣈ࣮࢝さࡏ，できるだけ㏿くラ

 るࡏンୖにᡠるようにさ

ランのᕥ➃ 

 ձⓑい㒊分 э ղⓑい㒊分ࠚン㸲࣮ࢱࣃ࠙

② 

① 

② 

① 
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 。トにᥥいたᅗをᅗ㸯㸮㸫㸵に♧します࣮ࣕࢳロ࣮ࣇ᪉を࠼⪄のࡇ

 

 

ᅗ㸯㸮㸫㸵 ロࢵ࣎トの㐣ཤの≧ែ（ձ）と現在の≧ែ（ղ）を⪃៖し

たラント࣮ࣞスのࣇロ࣮࣮ࣕࢳト 

 

࣒のプログラࡵたືきをするたࡗトに従࣮ࣕࢳロ࣮ࣇのࡇ，ࡣでࢀࡑ p r o g 1 0 - 4 . p y を

ධ力しましࡻう。ࡇのプログラ࣒でࡣ，i f 文の中にさࡽに i f 文をධࢀて，㸲㏻りの࣮ࢱࣃ

ンをุ᩿しています。 

 

࠙ p r o g 1 0 - 4 . p y  ࠚ 

1  
2  
3 
4  
5  
6  
7  
8  

# ! / u s r / b i n / e n v  p y t h o n 3 
f r o m  e v 3d e v 2 . s e n s o r . l e g o  i m p o r t  C o l o r S e n s o r  
f r o m  e v 3d e v 2 . m o t o r  i m p o r t  M o v e Ta n k , O U TP U T_ B , O U TP U T_ C  
 
c s = C o l o r S e n s o r ( )  
t h = 5 5                  #  しきい (್ % )  
 
r b t = M o v e Ta n k ( O U TP U T_ B , O U TP U T_ C )  

ス࣮ࢱト 

 

とてもࡺるい 
ᕥࣈ࣮࢝ 

Y  ձ 
ランୖ㸽 

 
ղ 

ランୖ㸽  
ղ 

ランୖ㸽 

 るいࡺ
 ࣈ࣮࢝ྑ

 るいࡺ
ᕥࣈ࣮࢝ 

 ࣈ࣮࢝ྑ

パࢱ  

ーン㸯 

パࢱ  

ーン㸰 

パࢱ  

ーン㸱 

パࢱ  

ーン㸲 

N 

Y  Y  

N N 
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9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 
26 
27 
28 
29 
30 
31 
32 

sp1=30                # スピード(%) 
sp2=15 
sp3=10 
 
s1=1                  # 最初はライン上 
 
while True: 
if cs.reflected_light_intensity < th: 
s2=1           # ライン上 
else: 
s2=0           # 白い部分 
 
if s1==1: 
if s2==1:      # ライン上→ライン上：とてもゆるい左カーブ 
rbt.on(sp1,sp2) 
else:          # ライン上→白い部分：ゆるい右カーブ 
rbt.on(sp3,sp1) 
else: 
if s2==1:      # 白い部分→ライン上：ゆるい左カーブ 
rbt.on(sp1,sp3) 
else:          # 白い部分→白い部分：右カーブ 
rbt.on(0,sp2) 
 
s1 = s2; 
 

 

状態のパターンを判別するために変数 s1 と s2 を使っています。変数の値が 1 の場合

「ライン上」，0 の場合「白い部分」にあることを意味しています。s1 は過去の状態（①）

を示し，s2 は現在の状態（②）を示します。 

 

13 行目 s1=1 

最初にロボットはライン上あることにしているので，「ライン上」を意味する「1」を s1

に代入しています。 

 

15 行目～32 行目 while True: 

ライントレース処理の全体を無限に実行するための while 文です。 

 

16 行目～19 行目 

   if cs.reflected_light_intensity < th:  ……… else:  ……… 

現在の状態を示す光センサの値 cs.reflected_light_intensity が th より小さい

とき，「ライン上」にあるため，変数 S2 に「1」を代入しています。さもなければ，「白い
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部分」にあるため，変数 S2 に「0」を代入しています。 

 

21 行目～30 行目 if s1==1:  ……… else:  ……… 

この if 文で「パターン１と２」，「パターン３と４」の判断します。 

 

22 行目～25 行目 if s2==1:  ……… else:  ……… 

この if 文で，「パターン１」と「パターン２」を判断し，図１０－６の処理を行います。 

 

27 行目～30 行目 if s2==1:  ……… else:  ……… 

この if 文で，「パターン３」と「パターン４」を判断し，図１０－６の処理を行います。 

 

32 行目 s1 = s2; 

現在の状態を示す変数 s2 の値を，過去の状態を示す変数 s1 に代入して，状態を変化さ

せます。 

 

 

【チャレンジ１０－４】 

prog10-4.py では，ラインの左端をなぞるようにロボットが移動します。ラインの

右端をなぞるようにロボットを移動させるためには，どのようにプログラムを修正すれ

ばよいでしょうか？ 
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１０．３ ラインの両端を使ってたどる方法 

 

ここまでは，ラインの片方の端だけをなぞってラインをトレースする方法でした。誤って

なぞっている端と異なる方を検知すると，ライントレースする方向が逆転してしまうとい

う問題もありました。 

 

ラインの幅が太いときは，図１０－８のようにライントレースを速めるために，できるだ

けライン上のロボットを前進させるようにし，ラインを外れたときだけ，元のラインに戻る

ような動きにすることを考えてみましょう。 

 

この例では，ライン上ではいつも前進するようにします（①）。ラインから外れて白い部

分になったら，ロボットをターンさせてラインを探索します（②）。ラインを見つけたら再

び前進します（③）。再度，ラインから外れて白い部分になったら，ロボットターンさせて

ラインを探索します（④）。ラインが見つかったら前進に戻ります（⑤）。この動きを繰り返

すことで，ラインの両端を使ってすばやくライントレースができるはずです。 
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ᅗ㸯㸮㸫㸶 ランୖを๓㐍していくラント࣮ࣞスの⪃࠼᪉ 

 

 

とࡀࢁࡇ，ᅗ㸯㸮㸫㸶で♧したղとմのランの᥈⣴ฎ⌮ࡽࡕ，ࡣഃに࣮ࢱンすࡤࢀよ

いࢃりまࡏん。ගࢭンࡀࢧ㸯ࡘしないので，ランのᕥ➃とྑ➃を༊ูできないࡽ

です。 

 

初にある୍定᭱ࡎう。まࡻましࡳて࠼⪄ンの᥈⣴᪉法をで，ᅗ㸯㸮㸫㸷のようなラࡇࡑ

㛫だけࠕᕥ࣮ࢱン しࠖなࡽࡀランを᥈⣴します。ࡇの㛫内でランࡀぢࡗࡘたሙྜ

をᅗ㸯㸮㸫㸷（㹟）に♧します。ࡇの≧ែでランをぢࡘけるࡇとࡀできなࡗたࡽ，度

ンする㛫࣮ࢱ。ンを᥈⣴しますラࡽࡀンࠖしな࣮ࢱྑࠕしてࡸンする㛫をቑ࣮ࢱ，ࡣ

をቑࡸすࡇとで，᥈⣴する範ᅖをᗈࡆています。ࡇの㛫内でランࡀぢࡗࡘたሙྜをᅗ

㸯㸮㸫㸷（㹠）に♧します。 

ランのᕥ➃ ランのྑ➃ 

ձ๓㐍 

ճ๓㐍

յ๓㐍 

ղ᥈⣴ 

մ᥈⣴ 
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それでも，ラインが見つからないときは，さらにターンする時間を増やして再び「左ター

ン」しながらラインを探索します。この時間内でラインが見つかった場合を図１０－９（ｃ）

に示します。まだ，ラインが見つからないときは，さらにターンする時間を増やして再び「右

ターン」しながらラインを探索します。この時間内でラインが見つかった場合を図１０－９

（ｄ）に示します。 

 

このように，ある一定時間だけ「右ターン」と「左ターン」を交互に行いながら，ライン

を探索していくことで，ラインの左端でも右端でも見つけることができます。 

 

光センサが１つのときは，ラインの探索は難しくなりますが，プログラムの工夫にやりが

いはあります。 

 

ライン上を前進するライントレース・ロボットのフローチャートを図１０－１０に示し

ます。ロボットは，最初ライン上にあるので，前進します（①）。はじめに探索するターン

の方向を一旦「左」にしておきます。「右」にしてもライントレースはできますが，ここで

は左にしています。 

 

つぎに，ロボットがラインを外れて白い部分に来ているかどうかを判断します（②）。も

し，白い部分になったら，ラインの探索を始めます（③）。探索時間を 0 に初期化しておい

てから，探索するターンの方向に従って，「左ターン」または「右ターン」を開始します（④）。

探索時間を増加させた後，探索時間内で，光センサを使ってライン上にあるかどうかを検知

します。探索時間内でライン上になれば，前進します（⑤）。探索時間を超えたら，探索す

るターンの方向を「左ターン」ならば「右ターン」，「右ターン」ならば「左ターン」のよう

に交換します（⑥）。所定の時間内でラインを探索できなかったかどうか判断し（⑦），探索

できなかったら，少し後退し再び探索のためのターンを開始します。 

 

まっすぐなライン上を右端⇒左端⇒右端⇒左端をたどりながら前進する場合，探索のた

めのターンの方向が，ちょうど交互になり，無駄な探索のためのターンが減ります。 
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ᅗ㸯㸮㸫㸷 ⓑい㒊分ࡽランを᥈⣴する᪉法 

 

ᕥ࣮ࢱン 

（㹟）ᕥ࣮ࢱンのࡳでランをぢ

 けるሙྜࡘ
（㹠）ᕥ࣮ࢱンでランࡀぢࡽࡘない

ので，㏵中でྑ࣮ࢱンしてラン

をぢࡘけるሙྜ 

（㹡）ᕥ࣮ࢱンでランࡀぢࡎࡽࡘ，

㏵中でྑ࣮ࢱンにኚ᭦しても，ま

だぢࡽࡘないときࡣ，度，᥈

⣴範ᅖをᗈࡆてᕥ࣮ࢱンして，ラ

 けるሙྜࡘンをぢ

（㹢）ᕥ࣮ࢱンでランࡀぢࡎࡽࡘ，㏵中

でྑ࣮ࢱンにኚ᭦しても，まだぢࡘ

度，᥈⣴範ᅖをᗈ，ࡣないときࡽ

ンでもラࢀࡑ。ンする࣮ࢱてᕥࡆ

に᥈⣴範ࡽさࡣないときࡽࡘぢࡀ

ᅖをᗈࡆてྑ࣮ࢱンしてランをぢ

 けるሙྜࡘ

ᕥ࣮ࢱン 
Ў 

 ン࣮ࢱྑ

ᕥ࣮ࢱン

Ў 
 ン࣮ࢱྑ

Ў 
ᕥ࣮ࢱン 

ᕥ࣮ࢱン 
Ў 

 ン࣮ࢱྑ
Ў 

ᕥ࣮ࢱン 
Ў 

 ン࣮ࢱྑ
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ᅗ㸯㸮㸫㸯㸮 ランୖを๓㐍するラント࣮ࣞスのࣇロ࣮࣮ࣕࢳト 

 

࣒のプログラࡵたືきをするたࡗトに従࣮ࣕࢳロ࣮ࣇのࡇ，ࡣでࢀࡑ p r o g 1 0 - 5 . p y ࡻ

う。ࡇのプログラࡣ࣒⧞り㏉しࡀุ᩿ࡸఱ㔜にもなࡗているので，ẁけするたࡵのス࣮࣌

๓㐍㛤ጞ 

N 

Y  

 ンの᪉ྥЋᕥ࣮ࢱ

᥈⣴㛫Ћ 0  

 ンの᪉ྥ࣮ࢱ 
 㸽ᕥࡣ
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N 

 ン㛤ጞ࣮ࢱン㛤ጞ ᕥ࣮ࢱྑ

᥈⣴㛫をቑຍ 

ランୖ㸽 

Y  

N 

๓㐍㛤ጞ 

 ンの᪉ྥをኚ᭦࣮ࢱ

 
ランのୖ 
にいる㸽 

Y  

ձ 
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յ 
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ⓑい㒊分㸽 

Y  

 ᥈⣴㛫の制㝈 
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Y  

᥈⣴㛫のタ定 

ᚋ㏥㛤ጞ 

 

N 

᥈⣴㛫内㸽
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スは２個にしています。 

 

EV3 ブロックは，内部に時計をもっていて，その時刻を知ることができます。この時刻は

実際の時刻とは異なり，EV3 ブロックがオンになってからカウントされています。time()

は，EV3 の時刻を示しています。EV の時刻を使って探索のためのターンする時間を制限す

ることができます。 

 

【 prog10-5.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 
26 
27 
28 
29 
30 
31 
32 
33 
34 

#!/usr/bin/env python3 
from time import time 
from ev3dev2.sensor.lego import ColorSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
cs=ColorSensor() 
th=55                       # しきい値(%) 
 
rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=30                       # スピード(%) 
 
rbt.on(sp,sp)               # 最初はライン上にあるので直進 
 
while True: 
if cs.reflected_light_intensity >= th: 
ti=0.0                   # ラインから外れて白い部分に来た 
online=False 
dir=1                    # 一番はじめは左ターンして探索 
while online==False: 
if dir==1: 
rbt.on(-sp,sp)    # 左ターンしてラインを探索 
else: 
rbt.on(sp,-sp)    # 右ターンしてラインを探索 
 
ti += 0.1;            # 探索時間を長くしていく 
if ti > 1.2:          # 探索時間内にラインを 
ti=0.2            # 見つけられなかった場合 
rbt.on(-sp,-sp)   # 少し後退する。 
 
ct=time();            # 現在時刻 
while time()-ct < ti: # 探索時間内で繰り返し 
if cs.reflected_light_intensity < th: 

rbt.on(sp,sp)  # ライン上は，直進 
online=True 
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35 
36 
37 

break          # 繰り返しを抜け出す 
 
dir = -dir            # ターンの方向を交換 
 

 

変数 online は，探索してラインが見つかったら True を，見つからなかったら False

を代入して使います。また，変数 dir は，ラインを探査するためにターンする方向を示し，

1 ならば左ターン，-1 ならば右ターンとしています。左右のターンの交換は，「1 ⇒ -1」，

「-1 ⇒ 1」という計算が必要になりますから，dir の「プラス」と「マイナス」を互いに

変えるため dir に「-1」をかけた値を再度 dir に代入します。 

 

2 行目 from time import time 

time は，時間に対して処理するための様々なプログラムを集めたモジュールです。この

モジュールの中から，EV3 ブロック内部の時刻を返す time というプログラム（関数と呼

びます。）を読み込みます。 

 

12 行目 rbt.on(sp,sp) 

最初にロボットはライン上にありますから前進させます。 

 

14 行目～37 行目 while True: 

 この while 文は無限に実行するようになっています。この中に，ラインを外れたときの

処理を書いています。 

 

15 行目if cs.reflected_light_intensity >= th: 

 現在の状態を示す光センサの値 cs.reflected_light_intensity が th 以上かどう

か判断し，「白い部分」にいる処理を，16 行目～17 行目に行います。 

 

16 行目 ti=0.0 

一旦，探索する時間を 0.0 秒にしておきます。 

 

17 行目 online=False 

白い部分にいるので「ライン上」であることを示す変数 onlineに Falseを代入します。 

 

18 行目 dir=1 

最初は左ターンから探索するため，その方向を示す変数 dir に 1 を代入します。 

 

19 行目～37 行目 while online==False: 

 「ライン上」であることを示す変数 online が False の間，すなわち，ロボットがライ
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ンから外れ，白い部分にいる間，実行します。 

 

20 行目～23 行目 if dir==1: ……… else: ………  

dir の値が 1 ならば，左ターンを開始し，さもなければ，右ターンを開始します。 

 

25 行目 ti += 0.1; 

探索する時間を設定している変数 ti の値を 0.1 秒増加させます。増加させる時間は，

実験してちょうどよい値に変更しましょう。図１０－９で説明したように，探索するための

時間は，段々と増えていきます。 

 

26 行目～28 行目 if ti > 1.2:………  

 探索時間が 1.2 秒より大きくなったとき，ラインを見つけられなかったと判断し，0.2

秒間後退します。探索時間の制限や後退する時間は，実験してちょうどよい値に変更しま

しょう。 

 

30 行目 ct=time() 

探索開始時点の EV3 ブロック内の時刻を ct に入れます。この値は，31 行目の while

文の条件の中で使います。 

 

31 行目 while time()-ct < ti: 

この while 文を使って，決められた探索時間（ti）中にラインを見つけます。while 文

の条件式 time()-ct<ti は，現在の EV3 ブロック内の時刻 time()から探索を開始した

ときの EV3 ブロックの時刻を引き算し，探索に要している時間 time()-ct を求め，その

値が決められた探索時間（ti）よりも小さい間，探索をします。もし，決められた探索時間

を過ぎてしまったら，ラインを見つけていなくても，この while 文を終わり 37 行目に実

行が移ります。 

 

32 行目 if cs.reflected_light_intensity < th: 

 現在の状態を示す光センサの値 cs.reflected_light_intensity が th より小さい

かどうか判断し，「ライン上」にいる処理を，33 行目～35 行目で行います。 

 

33 行目 rbt.on(sp,sp)   # ライン上は，直進 

ラインが見つかると，前進を開始します。 

 

34 行目 online=True 

ラインが見つかったことを示す True を変数 online に入れます。 
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35 行目 break  

この break 文によって，一番内側の繰り返し処理（ここでは，31 行目の while 文によ

る 32 行目～34 行目の繰り返し処理）を中断し，37 行目に実行が移ります。 

このように，ある条件を満たしていたら，繰り返しをやめたいときに break 文を使いま

す。 

 

37 行目 dir = -dir 

変数 dir の値が 1 のとき，-1 となり，逆に，-1 のとき 1 になります。この計算結果を

使って，探索するターンの方向の左右を交換しています。 

 

 

【チャレンジ１０－５】 

prog10-5.py では，まっすぐな太いラインの左端と右端で交互にターンしながら前

進していくと，かなり速くライントレースできます。しかし，小判型のテスト用紙のよ

うなラインでは，曲線部における探索のためのターンに無駄な動きが目立ちます。この

ような無駄を減らし，いろいろな形のラインでももっと速くライントレースするために

は，どのような工夫をしたらよいでしょうか？ 

 

＜ヒント＞ 

「左ターンでラインを見つけた回数をカウントする変数 na」と「右ターンでラインを

見つけた回数をカウントする変数 nb」を使って，探索を開始するときの方向を決める方

法があります。この方法を使うときは，na+nb が指定した回数（例えば 12）を超えた

ら，na と nb を 0 にして状態をたまにリセットするとよいでしょう。 

 

チャレンジ１０－５のプログラム例を prog10-6.py に示します。網掛け部分によく注

意してプログラムを読みましょう。また，このプログラムからフローチャートを書いてみま

しょう。 

 

【 prog10-6.py 】 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 

#!/usr/bin/env python3 
from time import time 
from ev3dev2.sensor.lego import ColorSensor 
from ev3dev2.motor import MoveTank,OUTPUT_B,OUTPUT_C 
 
cs=ColorSensor() 
th=55                       # しきい値(%) 
 



 139 

9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 
26 
27 
28 
29 
30 
31 
32 
33 
34 
35 
36 
37 
38 
39 
40 
41 
42 
43 
44 
45 
46 
47 
48 
49 
50 
51 

rbt=MoveTank(OUTPUT_B,OUTPUT_C) 
sp=30                       # スピード(%) 
 
na = 0         # 左ターンでライン探査できた回数 
nb = 0         # 右ターンでライン探査できた回数 
 
rbt.on(sp,sp)  # 最初はライン上にあるので直進 
 
while True: 
if cs.reflected_light_intensity >= th: 
ti=0.0       # ラインから外れて白い部分に来た 
online=False 
 
if na > nb:  # 左右のターンでライン探査できた回数 
dir= 1     # を比較して，探査する方向を決める 
else: 
dir=-1 
 
if na + nb > 12: # ライン探査カウンタのリセット 
na=0 
nb=0 
 
while online==False: 
if dir==1: 
rbt.on(-sp,sp)  # 左ターンしてラインを探索 
else: 
rbt.on(sp,-sp)  # 右ターンしてラインを探索 
 
ti += 0.1;        # 探索時間を長くしていく 
if ti > 1.2:      # 探索時間内にラインを見つけられなかった場合 
ti=0.2 
rbt.on(-sp,-sp)  # 少し後退する。 
 
ct=time();             # 現在時刻 
while time()-ct < ti:  # 探索時間 
if cs.reflected_light_intensity < th: 
rbt.on(sp,sp)   # ライン上は，直進 
online=True 
if dir==1: 
na += 1     # 左ターンでライン探査できた回数を 1 増加 
else: 
nb += 1     # 右ターンでライン探査できた回数を 1 増加 
break 
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52 
53 

 
dir = -dir           # ターンの方向を交換 
 

 

 

【チャレンジ１０－６】 

大きな白い厚紙の上に黒のテープなどを使って，いろいろな太さで直線や曲線のライ

ンを作って，「ライントレース・ロボット」を使ったタイムレースをしてみましょう。 

 

 

 

 



 
付 録 

 

 

 

 

 
※本付録に掲載した全ての Webページは引用であり，その引用元は URL等として記載して

います。 

※本付録に掲載した全てのソフトウェアのインストール時の表示画面等は引用であり，そ

の引用元は当該ソフトウェアの名称等として記載しています。 



 



A-1 
 

付録 A 
 

Visual Studio Code (VS Code)のインストールと初期設定の仕方 

 

 

Visual Studio Code (VS Code)のインストールと初期設定の仕方について，Windowsパソ

コンを利用する場合について説明します。 

 

【ステップ１】Windowsパソコン側に Python をインストール・・・・・・・・・・・ A-2 

VS Codeで Pythonの文法チェックを必要としない場合や，Windowsパソコン側で Python

のプログラムを実行しない場合，このステップはすべて省略できます。 

このステップでは管理者権限のあるアカウントを利用します。 

  

【ステップ２】Windowsパソコン側に Visual Studio Codeをインストール・・・・・ A-14 

このステップでは管理者権限のあるアカウントを利用しますが，個々のアカウントでも

インストールは可能です。 

 

【ステップ３】Visual Studio Codeの設定・・・・・・・・・・・・・・・・・・・A-20 

このステップでは，個々のアカウントで Visual Studio Codeを設定します。 

 

 

 

  



A-2 
 

 

࠙ステࢵプ㸯ࠚWindowsࢥࢯࣃンഃに Python のンスト࣮ࣝ 

 

 

EV3 でື作する OS (ࣝࣇࢪ࣮࣓ ：ྡev3dev-stretch-ev3-generic-2020-04-10.img）

にンスト࣮ࣝさࢀている Python のࣙࢪ࣮ࣂン3.5.3，ࡣ のたࢥࢯࣃ，ࡵンഃもྠ࣮ࣂࡌ

 。ますࡵの⢭度を高ࢡࢵ࢙ࢳンにして，文法ࣙࢪ

 

 Windowsࢥࢯࣃンࠕ，ࡣWindows 10 (64bit)ࠖとします。ンスト࣮ࣝࡣ，⟶⌮者ᶒ㝈の

ある࢘࢝ントでࢧンンして行います。 

 

Web  でࢨ࢘ラࣈ

https://www.python.org/ 

を㛤きます。 

 

 。ますࡏࢃをྜࣝࢯ࣮࢝ス࣐࢘Downloadsࠖにࠕ

 

  



A-3 
 

 。しますࢡࢵࣜࢡAll releasesࠖをᕥࠕ

 

⏬㠃をୗにスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏLooking for a specific release?ࠖを表♧さࡏます。 
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?Looking for a specific releaseࠕ のࠖ中にあるスࢡロ࣮࣮ࣝࣂをࡗて，Release version

 。ますࡏPython 3.5.3ࠖを表♧さࠕࡀ

 

 。しますࢡࢵࣜࢡDownloadࠖをᕥࠕPython 3.5.3ࠖのࠕ
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⏬㠃をୗにスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏFilesࠖを表♧さࡏます。 

 

 。しますࢡࢵࣜࢡWindows x86-64 executable installerࠖをᕥࠕ
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ン࢘ࢲンഃにࢥࢯࣃpython-3.5.3-amd64.exeࠖをࠕ，してࢡࢵࣜࢡをಖᏑࠖをᕥࣝࣇࠕ

ロ࣮ࢻします。 

 

python-3.5.3-amd64.exeࠕ （ࠖWindowsにおいて，ྡࣝࣇࠕᣑᙇᏊࠖを表♧するようにࢳ

ておくと，.exeࢀをධࢡࢵ࢙  。ますࢀさࢻンロ࣮࢘ࢲࡀྡࣝࣇます。）というࢀ表♧さࡀ

 

python-3.5.3-amd64.exeࠕ をࠖྑࢡࢵࣜࢡして，ࠕ⟶⌮者として実行 をࠖᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

ձࠕAdd Python 3.5 to PATHࠖのڧにࢡࢵ࢙ࢳをධࢀます。 

ղࠕCustomize installationࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

  

① 

② 
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 。しますࢡࢵࣜࢡNextࠖをᕥࠕ

 

ձࠕInstall for all usersࠖのڧにࢡࢵ࢙ࢳをධࢀます。 

ղᯟ内を C:Program Files\Python35 に修ṇします。 

 。ますࢀで表♧さࣗࢩࢵスラࢡࢵࣂ，ࡣࠖ\ࠕ ͤ 

ճࠕInstallࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

  

① 

② 

③ 
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 。ጞまりますࡀンスト࣮ࣝ

 

 。ますࢀ表♧さࡀ了すると，௨ୗの⏬㠃ࡀンスト࣮ࣝ

 。して，⤊了しますࢡࢵࣜࢡCloseࠖをᕥࠕ
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ス࣮ࢱト࣓࣮ࣗࢽにࠕPython 3.5 ࣓，ࢀ㏣ຍさࡀࢲ࢛ࣝࣇࠖ  。とを☜ㄆしますࡇのある࣮ࣗࢽ

 

 

ḟに，Python⏝ラࣈラࣜをンスト࣮ࣝします。 

ス࣮ࢱト࣓࣮ࣗࢽのࠕWindowsࢩステ࣮ࠖࣝࢶ࣒の࣐ࢥࠕンࢻプロンプトࠖをྑࢡࢵࣜࢡ

し，ࡑࠕのࠖをྑࢡࢵࣜࢡしࠕ⟶⌮者として実行ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡして，࣐ࢥンࢻプロンプ

トを⟶⌮者として実行します。 
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 。㉳ືしますࡀプロンプトࠖࢻン࣐ࢥ：者⌮⟶ࠕ

 

ラࣈラࣜ⟶⌮⏝࣐ࢥンࢻ pipを᭦᪂するたࡵ 

py -m pip install --upgrade pip 

とධ力します。 

 。᭦᪂に成ຌしています，ࡤࢀていࢀSuccessfully installed pip-20.0.2ࠖと表♧さࠕ
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᭦᪂ࡀኻᩋしたሙྜ，௨ୗのᡭ㡰でプロキࣂ࣮ࢧ࣮ࢩのタ定をします。 

ス࣮ࢱト࣓࣮ࣗࢽのࠕWindows ステࢩࠕ，を㛤きࣝࢿࣃントロ࣮ࣝࢥの࣮ࠖࣝࢶ࣒ステࢩ

 。を㛤きます࣒ࠖステࢩࠕを㛤きࠖキࣗࣜテࢭの࣒

 。しますࢡࢵࣜࢡのヲ⣽タ定ࠖをᕥ࣒ステࢩࠕ

 

テࣃのプロ࣒ステࢩࠕ ヲ⣽タ定ࠕ，るのでࢀ表♧さࡀࠖ ቃኚ数ࠖ⎔ࠕ，しࢡࢵࣜࢡをᕥࣈࢱࠖ

 。しますࢡࢵࣜࢡンをᕥࢱ࣎
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 。しますࢡࢵࣜࢡンをᕥࢱ࣎᪂つࠖࠕ

 

ձࠕኚ数ྡࠖのᯟ内に，HTTP_PROXYをධ力します。 

ղࠕኚ数್ のࠖᯟ内に，プロキࣂ࣮ࢧ࣮ࢩのྡ⛠とᚲせにᛂࡌて࣮࣏ト␒ྕをධ力します。 

 ࡤ࠼，proxy.domain.jp:3128にようにධ力します。 

ճࠕOKࠖࢱ࣎ンをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

 

ྠᵝなᡭ㡰で，ኚ数ྡ HTTPS_PROXYも㏣ຍします。 

 

⎔ቃኚ数のタ定ࡀ了したࡽ，୍᪦ࢧン࢘トして，ࢧンンします。 

 

① 

② 

③ 
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pip の᭦᪂ࡀ了ᚋ，setuptools をンスト࣮ࣝするたࡵ 

pip install -U setuptools 

とධ力します。 

 

⏬ീฎ⌮関ಀのラࣈラࣜをンスト࣮ࣝするたࡵ， 

pip install pillow 

とධ力します。 

 

Python の࣮ࢯスࢻ࣮ࢥのရ㉁᳨ᰝ⏝ラࣈラࣜをンスト࣮ࣝするたࡵ， 

pip install pylint 

とධ力します。 

 

ev3 ⏝ Pythonのධ力⿵機⬟⏝ラࣈラࣜをンスト࣮ࣝするたࡵ 

pip install python-ev3dev2 

とධ力します。 

 

 ࡵラࣜの୍ぴを表♧するたࣈのラࡳ῭ンスト࣮ࣝ

pip list 

とධ力します。ンスト࣮ࣝしたラࣈラࣜࡀ表♧さࢀているࡇとを☜ㄆします。 

 

  。プロンプトを⤊了しますࢻン࣐ࢥ
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࠙ステࢵプ㸰ࠚWindowsࢥࢯࣃンഃに Visual Studio Codeをンスト࣮ࣝ 

 

 

Visual Studio Code（௨ୗ，VS Code）ࡣ，プログラ࣒を作成するࢱࢹ࢚です。ᣑᙇ機

⬟を㏣ຍするࡇとで，ࢲ࢛ࣝࣇࡸࣝࣇ⟶⌮，プログラ࣒の文法ࢡࢵ࢙ࢳ，EV3との㏻ಙ

等ࡀできるようになります。 

 

Web  でࢨ࢘ラࣈ

https://code.visualstudio.com/download 

を㛤きます。 

 。しますࢡࢵࣜࢡbitࠖをᕥ 64ࠕSystem InstallerࠖのࠕWindowsࠖのୗにあるࠕ
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ࢲンഃにࢥࢯࣃVSCodeSteup-x64-1.44.2.exeࠖをࠕ，してࢡࢵࣜࢡをಖᏑࠖをᕥࣝࣇࠕ

 。しますࢻンロ࣮࢘

 

 

VSCodeSteup-x64-1.44.2.exeࠕ （ࠖWindowsにおいて，ྡࣝࣇࠕᣑᙇᏊࠖを表♧するよう

にࢡࢵ࢙ࢳをධࢀておくと，.exeࡀ表♧さࢀます。）という࢘ࢲࡀྡࣝࣇンロ࣮ࢻさࢀ

ます。 

 

しࢡࢵࣜࢡ者として実行ࠖをᕥ⌮⟶ࠕ，してࢡࢵࣜࢡVSCodeSteup-x64-1.44.2.exeࠖをྑࠕ

ます。 

 。しますࢡࢵࣜࢡᕥ，ࡽたࡗ᭷ຠになࡀンࢱ࣎ࠖḟࠕ，してࢡࢵࣜࢡពするࠖをᕥྠࠕ
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 。しますࢡࢵࣜࢡをᕥࠖḟࠕ

 

 。しますࢡࢵࣜࢡをᕥࠖḟࠕ
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ձࢹࠕスࢡトࢵプୖにࢥンを作成するࠖのڧにࢡࢵ࢙ࢳをධࢀます。 

ղࠕḟࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

 。しますࢡࢵࣜࢡンスト࣮ࣝࠖをᕥࠕ

 

  

① 

② 
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 。ጞまりますࡀンスト࣮ࣝ

 

ձࠕVisual Studio Codeを実行するࠖのڧのࢡࢵ࢙ࢳをእします。 

ղࠕ了ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

 

① 

② 
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Windows を再起動し，サインインした後，デスクトップに，VS Codeのアイコンが追加さ

れていることを確認します。 
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࠙ステࢵプ㸱ࠚVisual Studio Codeのタ定 

 

 

Windows  。ンしますンࢧントで࢘࢝ンを㉳ືし，ಶ々のࢥࢯࣃ

Visual Studio Code (VS Code)のࢥンをࢡࢵࣜࢡࣝࣈࢲして㉳ືします。 

 

まࡎ，VS Codeのⱥㄒ表♧を日本ㄒ表♧にษり᭰࠼ます。 

 。しますࢡࢵࣜࢡCommand Paletteࠖをᕥࠕ，しࢡࢵࣜࢡをᕥ࣮ࣗࢽView࣓ࠖࠕ
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表♧さࢀたᯟのࠕ>ࠖのḟࠕ，ࡽConfigure Display Languageࠖとධ力する，またࡣ，ୗ

にೃ⿵ࡀ表♧さࢀたࠕ，ࡽConfigure Display Languageࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

 。しますࢡࢵࣜࢡInstall additional languagesࠖをᕥࠕ
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 。しますࢡࢵࣜࢡInstallࠖをᕥࠕJapanese Language Pack for Visual Studio Codeࠖのࠕ

 

VS Code ⏬㠃のྑୗ㝮に表♧さࢀたࠕYesࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

VS Code  。りますࢃ日本ㄒにኚࡀ࣮ࣗࢽ࣓，ࢀⓗに㉳ືさື⮬ࡀ
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ḟに，VS Codeにᣑᙇ機⬟をンスト࣮ࣝしていきます。 

ᣑᙇ機⬟ࢥン をᕥࢡࢵࣜࢡします。 
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 。pythonࠖとධ力しますࠕᣑᙇ機⬟ࠖのୗにあるᯟにࠕ
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 。しますࢡࢵࣜࢡンスト࣮ࣝࠖをᕥࠕPython (Microsoft)ࠖにあるࠕ
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 。ますࢀ表♧さࡀ了すると，௨ୗの⏬㠃ࡀンスト࣮ࣝ

 。ev3ࠖとධ力しますࠕᣑᙇ機⬟ࠖのୗにあるᯟにࠕ
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 。しますࢡࢵࣜࢡンスト࣮ࣝࠖをᕥࠕLEGO MINDSTORMS EV3ࠖにあるࠕ
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 。ますࢀ表♧さࡀ了すると，௨ୗの⏬㠃ࡀンスト࣮ࣝ

表♧⏬㠃のᕥഃのࢡࠕテࣅテ࣮ࠖࣂとࢀࡤる㡿ᇦに，EV3 ⏝のࢥン ㏣ຍࡀ

さࢀます。 

 。になりますࠖࡳ῭ンスト࣮ࣝࠕev3-dev-browserࠖもࠕ

 

なお，ࢡࠕテࣅテ࣮ࠖࣂに表♧するࢥンࢡࠕ，ࡣテࣅテ࣮ࠖࣂをྑࢵࣜࢡ

る࠼ンの表♧・㠀表♧をษり᭰ࢥ，るのでࢀ表♧さࡀに୍ぴ࣮ࣗࢽる࣓ࢀして表♧さࢡ

 。できますࡀとࡇ

  

⏝のࢥン ㏣ຍࡀ
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Windows ンをࢥࢯࣃ EV3に᥋⥆したときの⥅⥆㛫をᘏ㛗します。 

ձ⏬㠃ᕥഃのᣑᙇ機⬟ࢥン をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

ղࠕev3dev-browserࠖのṑ㌴ࢥン をᕥࢡࢵࣜࢡします。 

ճࠕᣑᙇ機⬟のタ定ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

  

ࠖのṑ㌴ࢥン をᕥࢡࢵࣜࢡします。

① 

② 

③ 
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ձࠕEv3dev Browser: Connect Timeoutࠖのୗにあるᯟ内の30ࠖࠕを120ࠖࠕにኚ᭦し，࢚ࠕ

ン࣮ࢱキ࣮ࠖをᢲします。 

ࡽ30分，ࡣト㛫࣒࢘ࢱ，のሙྜࡇ 120分にኚ᭦さࢀます。 

ͤ 表♧さࢀている༢ࠕࡣ⛊ࠖですࠕ，ࡀ分ࠖのㄗりとᛮࢀࢃます。 

ղࠕタ定ࠖのྑに表♧さࢀているࠖ�ࠕをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

 

 

① 

② 
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付録 B 
 

ev3dev用メモリーカードの作成手順 

 

EV3 ブロックは，ev3devと呼ばれる Linux OSのソフトウェアを書き込んだメモリーカー

ドを装着して利用します。Windows パソコンを使って ev3dev 用メモリーカードを作る手順

について説明します。 

 

１．メモリーカードの準備 

メモリーカードは，4GB～32GB の microSDHC を利用できます(microSDXC は利用できませ

ん。)。ev3dev と呼ばれるファームウェア(Linux OSの一種)の場合，16GB または 32GBを利

用します。 

なお，EV3 のメモリーカードを装着するスロットは，精密にできているため，頻繁にメモ

リーカードを抜き差しするような使い方はしないようにします。スロットからメモリーカ

ードを抜きやすくすること，及び，メモリーカードを識別できるように，テプラ等のテープ

に識別情報を表記したものを貼付しておくと利用しやすくなります。 

また，microSDHCを書き込める「メモリーカード／リーダ」も必要です。 

 

  



B-2 
 

㸰㸬ev3devのイメー࣭ࢪファイルのࢲウンࣟード 

Web ブࣛウࢨで 

https://www.ev3dev.org/ 

を開きます。 

 

「Downloads」を左クリックします。 
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「Download ev3dev-stretch for EV3 (355MiB)」を左クリックします。 

 

 

「ファイルを保存する」を選択して，「OK」を左クリックして，ࢲウンࣟードします。 
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「ev3dev-stretch-ev3-generic-2020-04-10.zip」を右クリックして，「すてᒎ開」を右

クリックします。 

「ファイルを下のフォルࢲーにᒎ開する」の枠内に表示されているフォルࢲを変更した

いときは，「ཧ↷」を右クリックして，ᡤ定のフォルࢲを選択します。 

「ᒎ開」を左クリックします。 

 

 

「ev3dev-stretch-ev3-generic-2020-04-10」という名๓のフォルࢲがస成され，その୰に

「ev3dev-stretch-ev3-generic-2020-04-10.img」という⣙ 1.7GBのイメー࣭ࢪファイルが

ᒎ開されます。 
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㸱㸬イメー࣭ࢪファイルのメモリーカードの᭩き㎸ࡳ 

まࡎ，イメー࣭ࢪファイルをメモリーカードに᭩き㎸むためのソフトウ࢙ア

「Win32DiskImager」をࢲウンࣟードします。 

 

Web ブࣛウࢨで 

https://ja.osdn.net/projects/sfnet_win32diskimager/ 

を開きます。 

 。を左クリックします「ウンࣟードファイル୍ぴࢲ」
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下にスクࣟールして「Win32DiskImager-1.0.0-binary.zip」を左クリックします。 

 

「ファイルを保存する」を選択して，「OK」を左クリックして，ࢲウンࣟードします。 
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「Win32DiskImager-1.0.0-binary.zip」を右クリックして，「すてᒎ開」を右クリック

します。 

「ファイルを下のフォルࢲーにᒎ開する」の枠内に表示されているフォルࢲを変更した

いときは，「ཧ↷」を右クリックして，ᡤ定のフォルࢲを選択します。 

「ᒎ開」を左クリックします。 

 

「 Win32DiskImager-1.0.0-binary」という名๓のフォルࢲがస成され，その୰に

「Win32DiskImager.exe」というᐇ行ᆺᘧのファイル➼୍ᘧがᒎ開されます。 
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 Windowsパソコンに microSDHC をㄞࡳ᭩きできる「メモリ̿カードリーࢲー」を USBケー

ブルで接続し，microSDHCメモリーカードをᤄ入します。 

 

「Win32DiskImager.exe」をࢲブルクリックして起動します。⟶⌮⪅ᶒ㝈の↓いアカウント

でࢧインインしている場合は，⟶⌮⪅ᶒ㝈のパスワードを入力します。 

ձイメー࣭ࢪファイル「ev3dev-stretch-ev3-generic-2020-04-10.img」と選択します。 

ղmicroSDHCのドࣛイブを選択します。 

ճ「Write」を左クリックします。 

 ※᭩き㎸ࡳするとメモリーカードの内ᐜはすて上᭩きされます。 

մ「Exit」を左クリックします。 

 

 

「メモリ̿カードリーࢲー」ࡽ microSDHCメモリーカードをྲྀりฟします。 

ྲྀりฟした microSDHC メモリーカードに，識別文字➼をグ㍕したࢸーࣉを㈞して࠾き

ます。 

 

  

ձ ղ

ճ մ 
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㸲㸬メモリーカードの動స☜ㄆ 

EV3 ᮏయの㟁※が࢜フの≧ែで，イメー࣭ࢪファイルを᭩き㎸んࡔメモリーカードをᮏయ

のスࣟットにᤄ入して，୰ኸの࣎タンを押し，ev3devを起動します。 

ᑠさな文字が表示され，数ศ⛬ᗘᚅࡘと，௨下のような起動⏬㠃が EV3ᮏయに表示されれ

 。ṇᖖに動సしています，ࡤ

 

 

 㟁※をษるときは，EV3ブࣟックの「ᡠる࣎タン」を押し，「上࣎タン」と「下࣎タン」

を使って「Power Off」を選択し，「୰ኸ࣎タン」を押します。 

 

 

ᑠさな文字がᾮᬗディスࣞࣉイに表示され，数⛊ᚋに⮬動ⓗに㟁※がษれます。 
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付録 C 
 

パソコンと EV3ブロックを接続する方法 

 

パソコンを ev3dev を起動した EV3 ブロックに接続する方法は，USB ケーブルによる有線

接続，Bluetoothによる無線接続，無線 LAN接続の３種類があります。通常は，いずれか一

つの接続方法で利用しますが，同時に複数種類の接続方法でパソコンと EV3 ブロックを接

続することもできます。 

表Ｃ－１に各接続方法の特徴をまとめます。環境に応じて適切な接続方法を選択します。

いずれの接続方法であっても，Visual Studio Codeを使って ev3devを利用する手順は同じ

です。 

ev3dev を起動した EV3 ブロックのメニューは，「上ボタン」，「下ボタン」，「左ボタン」，

「右ボタン」（以下，「上下左右ボタン」）で操作し，「中央ボタン」で選択します。戻るとき

は，「戻るボタン」を押します。 

表Ｃ－１ パソコンと EV3ブロックの接続方法 

接続方法 長所 短所 注意点 

① 

USBケーブル 

・接続している EV3ブロッ

クを USBケーブル確認で

きる。 

・パソコン側がインターネ

ット接続されていると

「ブリッジ接続」設定す

ることで，EV3ブロック側

からインターネット接続

できる。 

・USBケーブルを装着したま

まロボットを動作させにく

い。 

・USBケーブルの脱着に時間

がかかる。 

・EV3ブロックの USBコネク

タ(Type A)を劣化させる。 

・EV3ブロックの USBコネクタ

を劣化させないように L型等

の延長用コネクタを装着して

おくことが望ましい。 

② 

Bluetooth 

・約 10mの見通し距離まで

であれば，パソコンから

離れていてもプログラム

を更新したり実行したり

できる。 

・パソコンと一度ペアリン

グすることで，EV3ブロッ

クを識別できる。 

・約 10mの見通し距離までし

か通信できないため，広い

教室では対応できない場合

がある。 

・通信が不安定になり切れて

しまうことがある。 

・パソコンとのペアリング設

定が解除されると，再度ペ

アリングする手間がかか

る。 

・パソコン側に Bluetooth機能

を備えている必要がある。 

・EV3ブロックを識別するため

の名称を ev3devに設定する必

要がある。 

③ 

無線 LAN 

・約 50mの見通し距離まで

であれば，パソコンから

離れていてもプログラム

を更新したり実行したり

できる。一般的な教室で

あれば，無線でほぼ対応

できる。 

・通信状態が保持されやす

い。 

・EV3ブロック側からインタ

ーネットに接続できる。 

・EV3ブロックに無線 LAN用

USBドングルを追加する必

要がある。 

・約 50m程度の見通し距離ま

でしか通信できない。 

・SSIDによる認証であれば問

題ないが，他の認証方式で

は対応できない場合があ

る。 

・アクセスポイントを設置し

なければならない。 

・パソコン側に無線 LAN機能を

備えている必要がある。 

・EV3ブロックで利用できる無

線 LAN用 USBドングルは

ev3devで識別可能なものでな

ければならない。 

・EV3ブロックを識別するた

め，固定した IPアドレスを

ev3devに設定する必要があ

る。 
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ձ USBࣝࣈ࣮ࢣによる᥋⥆ᡭ㡰 

 

 

ev3dev を㉳ືし，ࢥࢯࣃン本యと EV3ࣈロࢡࢵを USBࣝࣈ࣮ࢣで᥋⥆します。 

 

ev3dev の㉳ື⏬㠃において，ࠕWireless and Networksࠖを㑅ᢥします。 

 

 。All Network Connectionsࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。Wiredࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。ますࡕくᚅࡽࡤでしࡇࡇ。Connectࠖを㑅ᢥしますࠕ
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᥋⥆ࡀ了すると，Windows ഃで⮬ືりᙜてさࢀた IP ，ࢀẁに表♧さୖ᭱ࡀスࣞࢻ

 。ますࢀConnectedࠖと表♧さࠕ

 

᥋⥆を⤊了したいときࠕ，ࡣDisconnectࠖを㑅ᢥします。 

 

 

なお，Windows ഃで EV3 のࢡࢵロࣈ IP スを⮬ືりᙜてすると，᥋⥆までに㛫ࣞࢻ

IP，ࡸとࡇせするࡸࡸࡀ のሙྜ，௨ୗࡇ。ありますࡀᅛ定できないというၥ㢟ࡀスࣞࢻ

のᡭ㡰で Windows ഃのࢵࢿト࣮࣡ࢡタ定と EV3 ഃのࢵࢿト࣮࣡ࢡタ定をするࡇとで，IP 

 。できますࡀとࡇスをᅛ定するࣞࢻ

 

Windows ഃのࢵࢿト࣮࣡ࢡタ定ࡣ，⟶⌮者ᶒ㝈をᣢ࢘࢝ࡘントでࢧンンして行いま

す。 

ス࣮ࢱト࣓࣮ࣗࢽをᕥࢡࢵࣜࢡし，タ定ࢥン（ṑ㌴）をᕥࢡࢵࣜࢡし，ࢵࢿࠕト࣮࣡ࢡ

とンࢵࢿ࣮ࢱトࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 。しますࢡࢵࣜࢡンࠖをᕥࣙࢩプ࢜のࢱプࢲࠕタ定のୗにあるࢡト࣮࣡ࢵࢿ

Remote NDIS Compatible Deviceࠕ をࠖྑࢡࢵࣜࢡし，ࠕプロࣃテ をࠖᕥࢡࢵࣜࢡします。 

ンࣙࢪ࣮ࣂ ࣝࢥト プロトࢵࢿ࣮ࢱンࠕ 4 (TCP/IPv4)ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡして㑅ᢥし，ࠕプ

ロࣃテࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 
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ḟのࠕ IPࣞࢻスをうࠖを㑅ᢥし， 

IP 192.168.138.1ࠕスをࣞࢻ ，ࠖ 

 255.255.255.0ࠖࠕをࢡス࣐トࢵࢿࣈࢧ

にタ定し，ࠕOKࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

なお，IPࣞࢻスࡀのタ定と㔜」するሙྜ，ୖグのࣞࢻスࡽኚ᭦します。 
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ev3dev の㉳ື⏬㠃において，ࠕWireless and Networksࠖを㑅ᢥします。 

 

 。All Network Connectionsࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。Wiredࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。IPv4ࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。Changeࠖを㑅ᢥしますࠕ
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 。Load Windows defaultsࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

192.168.137.3ࠕ にࠖタ定さࢀた IPࣞࢻスを192.168.138.3ࠕ にࠖኚ᭦するたࠕ，ࡵChangeࠖ

を㑅ᢥします。 

 

 。Enter custom valuesࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。192.168.137.3ࠖを㑅ᢥしますࠕ
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EV3 ンࢱ࣎ୗᕥྑୖࠕのࢡࢵロࣈ をࠖࡗて192.168.137.3ࠖࠕのᯟ内を㑅ᢥし，ࣝࢯ࣮࢝を

 。ますࡏ192.168.137㹝.3ࠖの⨨に⛣ືさࠕ

 

EV3  。7ࠖをᾘしますࠕ，てࡗンࠖをࢱ࣎ᡠるࠕのࢡࢵロࣈ

 

数Ꮠをධ力するたࡵ，EV3  。123ࠖを㑅ᢥしますࠕてࡗンࠖをࢱ࣎ୗᕥྑୖࠕのࢡࢵロࣈ

 

 。ンࠖをᢲして，ධ力しますࢱ࣎中ኸࠕ，8ࠖを㑅ᢥしࠕ

   

 。OKࠖを㑅ᢥしますࠕ，とを☜ㄆしࡇ192.168.138.3ࠖにኚ᭦できたࠕ
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⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝしࠕApplyࠖを㑅ᢥします。 

   

 。Connectࠖを㑅ᢥしますࠕ，ンࠖをᢲしࢱ࣎ᡠるࠕ

 

᥋⥆ࡀ了すると，タ定した IP まࢀConnectedࠖと表♧さࠕ，ࢀẁに表♧さୖ᭱ࡀスࣞࢻ

す。 

 

᥋⥆を⤊了したいときࠕ，ࡣDisconnectࠖを㑅ᢥします。 

 

なお，IPࣞࢻスの⮬ືタ定にᡠしたいሙྜࡣ，௨ୗのᡭ㡰でタ定します。 

 。IPv4ࠖを㑅ᢥしますࠕ
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 。Changeࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。Use DHCPࠖを㑅ᢥしますࠕ，Changeࠖを㑅ᢥしたᚋࠕ
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ղ Bluetoothによる᥋⥆ᡭ㡰 

 

 

ev3dev を㉳ືします。ḟに，Windowsを㉳ືします。 

 

Bluetoothによるࣜ࣌ングを行うたࡵ，ス࣮ࢱト࣓࣮ࣗࢽのタ定ࢥン（ṑ㌴）をᕥ

 。しますࢡࢵࣜࢡスࠖをᕥࣂࢹࠕ。しますࢡࢵࣜࢡ

 。できます␎┬ࡣ௨ୗの作業，ࡣング了しているሙྜࣜ࣌ͤ 

 

ձࠕBluetoothࠖを࢜ࠕンࠖにします。 

ղ͇ۑۑ͇ࠕとして発ぢྍ⬟になりました。ࠖ と表♧さࢀるので，Windowsഃの Bluetoothྡ

をグ㘓しておきます。ͤࡇのでࠕࡣDESKTOP-STG512Pࠖとなࡗています。 

ճࠕBluetoothまたࡑࡣののࣂࢹスを㏣ຍするࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

  

① 

② 

③ 
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 。しますࢡࢵࣜࢡBluetoothࠖをᕥࠕ

 

 

ev3dev の㉳ື⏬㠃において，ࠕWireless and Networksࠖを㑅ᢥします。 

 

 。Bluetoothࠖを㑅ᢥしますࠕ
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 。ますࡏの中にⅬを表♧さڧ，Poweredࠖを㑅ᢥしࠕ

 

 ，Start Scanࠖを㑅ᢥしࠕ

 

Windows ഃの Bluetoothྡを㑅ᢥします。 

 。ていますࡗDESKTOP-STG512Pࠖとなࠕࡣのでࡇͤ

 

 。Pairࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 

  



C-13 
 

Windows ഃでࣂࢹスのࣜ࣌ングࡀ表♧さࢀるので，ࡣࠕいࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

EV3  。Acceptࠖを㑅ᢥしますࠕ，ഃでࢡࢵロࣈ

 

௨ୖの᧯作で，Windowsと EV3ࣈロࢡࢵのࣜ࣌ングࡀ了しました。 

୍᪦ࣜ࣌ングすると，ࡇの情報ࡣグ㘓さࢀます。 

 

 。௨ୗのᡭ㡰で᥋⥆します，ࡣ了しているሙྜࡀングࣜ࣌

ev3dev の㉳ື⏬㠃において，ࠕWireless and Networksࠖを㑅ᢥします。 

 

 。Bluetoothࠖを㑅ᢥしますࠕ
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 。ますࡏの中にⅬを表♧さڧ，Poweredࠖを㑅ᢥしࠕ

 

ୗにスࢡロ࣮ࣝさࡏて Windowsഃの Bluetoothྡを㑅ᢥします。 

 。ていますࡗDESKTOP-STG512Pࠖとなࠕࡣのでࡇͤ

 

 。ますࡕくᚅࡽࡤでしࡇࡇ。Network Connectionࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

᥋⥆ࡀ了すると，Windows ഃで⮬ືりᙜてさࢀた IP ，ࢀẁに表♧さୖ᭱ࡀスࣞࢻ

 。ますࢀConnectedࠖと表♧さࠕ

 

 

᥋⥆を⤊了したいときࠕ，ࡣDisconnectࠖを㑅ᢥします。 

 

 

なお，Windows ഃで EV3 のࢡࢵロࣈ IP スを⮬ືりᙜてすると，᥋⥆までに㛫ࣞࢻ

IP，ࡸとࡇせするࡸࡸࡀ のሙྜ，௨ୗࡇ。ありますࡀᅛ定できないというၥ㢟ࡀスࣞࢻ
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のᡭ㡰で Windows ഃのࢵࢿト࣮࣡ࢡタ定と EV3 とࡇタ定をするࢡト࣮࣡ࢵࢿഃのࢡࢵロࣈ

で，IP  。できますࡀとࡇスをᅛ定するࣞࢻ

 

Windows ഃのࢵࢿト࣮࣡ࢡタ定ࡣ，⟶⌮者ᶒ㝈をᣢ࢘࢝ࡘントでࢧンンして行いま

す。 

ス࣮ࢱト࣓࣮ࣗࢽをᕥࢡࢵࣜࢡし，タ定ࢥン（ṑ㌴）をᕥࢡࢵࣜࢡし，ࢵࢿࠕト࣮࣡

 。しますࢡࢵࣜࢡトࠖをᕥࢵࢿ࣮ࢱンとࢡ

 。しますࢡࢵࣜࢡンࠖをᕥࣙࢩプ࢜のࢱプࢲࠕタ定のୗにあるࢡト࣮࣡ࢵࢿ

ࢡ᥋⥆ (Bluetooth Device (Personal Area Network)ࠖをྑࢡト࣮࣡ࢵࢿ Bluetoothࠕ

 。しますࢡࢵࣜࢡをᕥࠖテࣃプロࠕ，しࢡࢵࣜ

ンࣙࢪ࣮ࣂ ࣝࢥト プロトࢵࢿ࣮ࢱンࠕ 4 (TCP/IPv4)ࠖをᕥࢡࢵࣜࢡして㑅ᢥし，ࠕプ

ロࣃテࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

 

ḟのࠕ IPࣞࢻスをうࠖを㑅ᢥし， 

IP 192.168.137.1ࠕスをࣞࢻ ，ࠖ 

 255.255.255.0ࠖࠕをࢡス࣐トࢵࢿࣈࢧ

にタ定し，ࠕOKࠖをᕥࢡࢵࣜࢡします。 

なお，IPࣞࢻスࡀのタ定と㔜」するሙྜ，ୖグのࣞࢻスࡽኚ᭦します。 
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ev3dev の㉳ື⏬㠃において，ࠕWireless and Networksࠖを㑅ᢥします。 

 

 。All Network Connectionsࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

Windows ഃの Bluetoothྡを㑅ᢥします。 

 。ていますࡗDESKTOP-STG512Pࠖとなࠕࡣのでࡇͤ

 

 。IPv4ࠖを㑅ᢥしますࠕ
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 。Changeࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。Load Windows defaultsࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

たࢀ192.168.137.3ࠖにタ定さࠕ IPࣞࢻスを192.168.138.3ࠖࠕにኚ᭦するたࡵ， 

 。Changeࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。Connectࠖを㑅ᢥしますࠕ，ンをᢲしࢱ࣎ࣜࢡ
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᥋⥆ࡀ了すると，タ定した IP まࢀConnectedࠖと表♧さࠕ，ࢀẁに表♧さୖ᭱ࡀスࣞࢻ

す。 

 

 

᥋⥆を⤊了したいときࠕ，ࡣDisconnectࠖを㑅ᢥします。 
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ճ ↓⥺ LANによる᥋⥆ᡭ㡰 

 

 

Windows ⥺↓すでに，ࡣンࢥࢯࣃ LAN᥋⥆できているとします。 

 

EV3 ⥺↓にࢡࢵロࣈ LAN⏝ USBࢻングࣝを╔します。 

ev3dev を㉳ືします。 ͤ ㉳ືしたᚋ，↓⥺ LAN⏝ USBࢻングࣝを╔してもື作します。 

 

ev3dev の㉳ື⏬㠃において，ࠕWireless and Networksࠖを㑅ᢥします。 

 

 。Wi-Fiࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。ますࡏの中にⅬを表♧さڧ，Poweredࠖを㑅ᢥしࠕ
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 。Start Scanࠖを㑅ᢥしますࠕ

⥺↓，Networksࠖのୗにࠕ LANࢭࢡス࣏ントの SSID の୍ぴࡀ表♧さࢀます。 

௨ୗ，SSID  。EV3NETࠖとしてㄝ᫂しますࠕࡣ

⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝし，᥋⥆ඛの SSID であるࠕEV3NETࠖを㑅ᢥします。 

 

 。Connectࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

 。EV3NETࠖのୗにあるᯟを㑅ᢥしますࠕ

 

᥋⥆ඛの↓⥺ LAN  。OKࠖを㑅ᢥしますࠕ，をධ力しࢻス࣮࣡ࣃントの࣏スࢭࢡ

 

  

EV3NET 

EV3NET 
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 。Acceptࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

᥋⥆に成ຌすると，᭱ୖẁに⮬ືⓗにりᙜてࢀࡽた IP Status，ࢀ表♧さࡀスࣞࢻ ࡀ

 。ますࢀConnectedࠖと表♧さࠕ

 

 

᥋⥆を⤊了したいときࠕ，ࡣDisconnectࠖを㑅ᢥします。 

 

 

EV3 のࢡࢵロࣈ IP ḟのᡭ㡰で，ࡣスをಶูにタ定しておき，㆑ูྍ⬟にするሙྜࣞࢻ

IPࣞࢻスをタ定します。 

ev3dev の㉳ື⏬㠃において，ࠕWireless and Networksࠖを㑅ᢥします。 

 

 。All Network Connectionsࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

᥋⥆ඛの↓⥺ LAN ントの࣏スࢭࢡ SSIDを㑅ᢥします。 

EV3NET 
パスワード 

EV3NET 
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⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏIPv4ࠖを㑅ᢥします。 

 

 。りᙜてを♧していますື⮬ࡣDHCPࠖࠕChangeࠖを㑅ᢥします。Methodのࠕ

 

⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏEnter custom valuesࠖを㑅ᢥします。 

 

 。スをධ力しますࣞࢻIP addressࠖのୗのᯟを㑅ᢥし，IPࠕ

：192.168.1.11 

 。の್をධ力しますࢡス࣐ࢡト࣮࣡ࢵࢿ，Network maskࠖのୗのᯟを㑅ᢥしࠕ

：255.255.255.0 

 

の࢙࢘ト࣮ࢤ，Gatewayࠖのୗのᯟを㑅ᢥしࠕ IPࣞࢻスをධ力します。 

：192.168.1.1 

  

EV3NET 

EV3NET 
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 。Applyࠖを㑅ᢥしますࠕ

 

IPࣞࢻスࡀタ定さࢀたࡇとࡀ☜ㄆできます。 

 

さࡽに，DNSをタ定するሙྜ，⏬㠃をスࢡロ࣮ࣝさࠕ，ࡏDNSࠖを㑅ᢥします。 

 

Addࠖを㑅ᢥして，DNSのࠕ IPࣞࢻスをධ力します。 

 

⮬ືりᙜてにᡠすときࠕ，ࡣUse DHCPࠖを㑅ᢥします。 

 

 

 

  

EV3NET 
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付録 D 
 

ev3devの初期設定 

 

ev3dev のホスト名は，デフォルトで「ev3dev」に設定されていますが，EV3が複数ある場

合，識別できなくなる場合，ホスト名を変更します。このホスト名は，それぞれのメモリー

カードに保存されます。 

 

パソコンと EV3を USB ケーブルで接続します。 

VS Code を起動し，「EV3DEV DEVICE BROWSER」を左クリックし，ev3devと接続を完了させ，

●（緑色の丸）を表示させます。 

「ev3dev」を右クリックします。 
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「Open SSH Terminal」を左クリックします。 

 

ターミナルのウィンドウ枠が開きます。 

robot@ev3dev:~$の行に，半角英数で 

sudo ev3dev-config 

と入力し，エンターキーを押します。 

[sudo] password for robot: 

と表示されるので， 

maker 

と入力し，エンターキーを押します。 ※ パスワードである makerは表示されません。 
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上下矢印キーを使って「4 Advanced Options」を選択し，エンターキーを押します。 

 

上下矢印キーを使って「A1 Hostname」を選択し，エンターキーを押します。 

 

ホスト名は，アルファベットと数字，ハイフンで構成される文字列にするように注意が表示

されますので，「OK」を選択し，エンターキーを押します。 

※ホスト名に「スペース」を含むことはできません。 
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現在設定されているホスト名が表示されている枠内に，新たに設定するホスト名を入力し，

タブキーを押して，「Ok」を選択し，エンターキーを押します。 

 

タブキーを押して，「Finish」を選択し，エンターキーを押します。 
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ターミナルを終了するため 

exit 

を入力し，エンターキーを押します。 

 

 

ev3dev を再起動すると，新しく設定したホスト名で EV3を識別できるようになります。 
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