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左に曲がる         前へ進む          右に曲がる 

ＯＵＴ３２    ＯＵＴ３３       ＯＵＴ１   

 

 

 

 

左に回転                      右に回転 

ＯＵＴ３４                     ＯＵＴ１７ 

 

 

 

 

 

 

 

  ＯＵＴ２      ＯＵＴ１８    ＯＵＴ１６ 

  後ろ左に曲がる     後ろへ進む      後ろ右に曲がる 

 ＯＵＴ・・・・左右のモータを動かす 

 ＷＡＩＴ・・・命令を続ける時間を指定する 

 

   【カムロボを走らせるプログラムの例】 

 １０ ＯＵＴ３３    前進 

 ２０ ＷＡＩＴ１８０  前進を３秒間続ける 

 ３０ ＯＵＴ３４  左回転 

 ４０ ＷＡＩＴ２４０  左回転を４秒間続ける 
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          距離センサ 

          カムロボに取り付けられている距 

         離センサを使ってカムロボを動かす 

         基本のプログラム。 

 

１０ Ｄ＝ＡＮＡ（２）       Ｄはセンサの数値 

２０ ＩＦ Ｄ＜５００ ＯＵＴ３３ センサの数値が＜５００なら 

３０ ＩＦ Ｄ＞５００ ＯＵＴ１８ センサの数値が＞５００なら 

４０ ＧＯＴＯ１０         １０行目の命令へ戻る 

水色の数を変えて動かしてみよう 

 

   【障害物をよけるプログラムの例】 

 

 １０ ＯＵＴ３３     

 ２０ Ｄ＝ＡＮＡ（２）  

 ３０ ＩＦ Ｄ＜５００ ＧＯＴＯ１０ ＥＬＳＥ ＯＵＴ１７：ＷＡＩＴ９０  

 ４０ ＯＵＴ３３    

 ５０ Ｄ＝ＡＮＡ（２） 

 ６０ ＩＦ Ｄ＜５００ ＧＯＴＯ４０ ＥＬＳＥ ＯＵＴ３４：ＷＡＩＴ９０ 

 ７０ ＯＵＴ３３ 

 

ＩＦ   ・・・もし～だったら 

ＥＬＳＥ ・・・～でないときは 
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●離陸 ～ 着陸 

 １０ Ｓ＝“ＭＪ ＵＤＰ １９２．１６８．１０．１ ８８８９ ” 

 ２０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｃｏｍｍａｎｄ”：ＷＡＩＴ６０ 

 ３０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｔａｋｅｏｆｆ”：ＷＡＩＴ３００ 

 ４０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｌａｎｄ”：ＷＡＩＴ６０ 

 ※１９２．１６８．１０．１にはドローンのＩＰアドレスを入れる 

 

 ●離陸 ～ 右宙返り ～ 左宙返り ～ 着陸 

 １０ Ｓ＝“ＭＪ ＵＤＰ １９２．１６８．１０．１ ８８８９ ” 

 ２０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｃｏｍｍａｎｄ”：ＷＡＩＴ６０ 

 ３０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｔａｋｅｏｆｆ”：ＷＡＩＴ３００ 

 ３１ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｆｌｉｐ ｒ”：ＷＡＩＴ２４０ 

 ３０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｆｌｉｐ ｌ”：ＷＡＩＴ２４０ 

 ４０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｌａｎｄ”：ＷＡＩＴ６０ 

 

 ●離陸 ～ ２ｍ先でＵターンして戻る ～ 着陸 

 １０ Ｓ＝“ＭＪ ＵＤＰ １９２．１６８．１０．１ ８８８９ ” 

 ２０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｃｏｍｍａｎｄ”：ＷＡＩＴ６０ 

 ３０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｔａｋｅｏｆｆ”：ＷＡＩＴ３６０ 

 ４０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｆｏｒｗａｒｄ ２００”：ＷＡＩＴ３６０ 

 ５０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｃｃｗ ９０”：ＷＡＩＴ１８０ 

 ６０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｆｏｒｗａｒｄ ４０”：ＷＡＩＴ１８０ 

 ７０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｃｃｗ ９０”：ＷＡＩＴ１８０ 

 ８０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｆｏｒｗａｒｄ ２００”：ＷＡＩＴ３００ 

 ９０ ？ＳＴＲ＄（Ｓ）；“ｌａｎｄ”：ＷＡＩＴ６０ 


