
◇4日目 19,20ページ プログラム⑪「声でスタート！」 
・音を感知するとプログラムが動き出し、右・左・右・左・右・左と重心移動しながら歩きます。 
・スタート姿勢、動きはこちらを参照してください。 
  https://www.youtube.com/watch?v=O500P3GurEI 
・プログラムの数値は一例です。(うまく動かない場合の調整方法はテキスト15,16ページ参照) 
・モーターの回転の速さ、「待つ」時間の調整がポイントです。(左右の移動で数値が同じとは限りません。) 
・出力１：足のモーター、出力２：頭部のモーター 
 センサA：右足のタッチスイッチ、センサB：左足のタッチスイッチ、センサD：音センサー 

スイッチを入れてすぐに動いてしまわないように、
動き始めるまでの時間を0.5秒入れる 

音を感知するとプログラムが次に進む。 

タッチスイッチの状態に関わらず、 
モーターが動いて右足が上がる。 

↓ 
タッチスイッチが押された状態から押されて 

いない状態に変わるが、モーターは動き続ける。 

右足のタッチスイッチが押されていない間、 
モーターが動き続ける。 

↓ 
タッチスイッチが押されると、モーターOFF。 

左足のタッチスイッチが押されていない間、 
モーターが動き続ける。 

↓ 
タッチスイッチが押されると、モーターOFF。 

上半身を右へ動かす。 
↓ 

モーターOFF。 

上半身を左へ動かす。 
↓ 

モーターOFF。 

アドバンスプログラミングコース B 
二足歩行ロボ「アルクンダーZ」プログラム例 

上半身を動かした
後に必ずモーター
OFFを入れる 

左足が動く。 

ループで3回繰り返す。 
↓ 

プログラム終わり。 
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