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1. 動機 

      以前からロボットにまつわる電子工作に興味

を持っていた。昨年の大雨を期に災害用ロボットし

て自走するロボットの存在を知り、自身でも自走可

能なロボットを製作したく思った。 

2. 目的 

 Arduino Uno のスケッチや出力、電子工作につい

て学ぶ。超音波センサーを利用し、障害物や人に特

定の距離まで近づいた際に自動で停止、方向転換す

るといった機能もったロボットを自走させるために

必要なプログラムや部品について知る。また、実際

に走行する際のデータを集めるためのカメラを搭載

する。 
 

3. 製作 

機体部分の制作とArduinoUnoのスケッチ、ブレ

ッドボード周辺の配線など動作に必要な部分の作

成。カメラ映像の送信するための RaspberryPi を

用いるのに、RaspberryPi のセットアップを完了さ

せた。 
 

4. 結果 

プログラムを組んだものの実働までに至らず。

Arduino が焼けたとみられる。また、実際にタイヤ

の動作を確認したところ、動作の開始、停止までに

タイムラグが発生するときが多く、旋回動作や後退

の際にぎこちない動きが発生した。 

      

5. まとめ・展望 

 プログラム二問題がないかをチェックするとと

もに、ArduinoUno に現在起きている問題の原因の

究明をする。Arduinoの役割をRaspberryPiでもで

きるようにし、車体に搭載するマイコンを 1 つにす

る。サーボモータを組み込むことで超音波センサー

１つでも、周囲の障害物を避けるようにする。 
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#include <NewPing.h> 

 

// ピンの設定 

#define TRIGGER_PIN  9 

#define ECHO_PIN     10 

#define MOTOR_A1     2 

#define MOTOR_A2     3 

#define MOTOR_B1     4 

#define MOTOR_B2     5 

 

// 超音波センサーの設定 

NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, 200); 

 

void setup() { 

  // モータードライバーのピンを出力に設定 

  pinMode(MOTOR_A1, OUTPUT); 

  pinMode(MOTOR_A2, OUTPUT); 

  pinMode(MOTOR_B1, OUTPUT); 

  pinMode(MOTOR_B2, OUTPUT); 

} 

 

void loop() { 

  // 超音波センサーから距離を取得 

  int distance = sonar.ping_cm(); 

 

  // 障害物が一定の距離以内にある場合 

  if (distance > 0 && distance < 20) { 

    // 停止 

    stopCar(); 

    delay(1000); // 1秒待機 

 

    // 左に回避 

    turnLeft(); 

    delay(1000); // 1秒回転 

 

    // 前進 



    moveForward(); 

  } else { 

    // 障害物がない場合は前進 

    moveForward(); 

  } 

} 

 

// 車を前進させる関数 

void moveForward() { 

  digitalWrite(MOTOR_A1, HIGH); 

  digitalWrite(MOTOR_A2, LOW); 

  digitalWrite(MOTOR_B1, HIGH); 

  digitalWrite(MOTOR_B2, LOW); 

} 

 

// 車を停止させる関数 

void stopCar() { 

  digitalWrite(MOTOR_A1, LOW); 

  digitalWrite(MOTOR_A2, LOW); 

  digitalWrite(MOTOR_B1, LOW); 

  digitalWrite(MOTOR_B2, LOW); 

} 

 

// 車を左に回転させる関数 

void turnLeft() { 

  digitalWrite(MOTOR_A1, HIGH); 

  digitalWrite(MOTOR_A2, LOW); 

  digitalWrite(MOTOR_B1, LOW); 

  digitalWrite(MOTOR_B2, HIGH); 

} 

 

 



A

B

C

D

E

1 2 3 4 5 6

A

B

C

D

E

Made with Tinkercad®

Title: Brilliant Bigery-Hillar

Date: 2023/12/8 19:03:28 Sheet: 1/1

BAT1

9V

VCC
TRIG

GND
ECHO

DIST1

A0
A1
A2
A3
A4
A5

IOREF
RES

VIN
5V
3.3V

AREF

GND

RX
TX
D2

D13

D3
D4
D5
D6
D7
D8
D9

D10
D11
D12

SDA
SCL

Arduino
UNO

U2

1-2EN

1A

1Y

GND1
GND2

2Y

2A

VCC2 VCC1

4A

4Y

GND3
GND4

3Y

3A

3-4EN

U1

M
M3

M
M2


	JA1YXP2023_1
	最終発表フローチャート
	Arduino プログラム
	最終発表回路図

