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繰り返し処理をするプログラム

ジャンプコマンドを
使うと無限に繰り返
し処理を行うことが
できます。

ジャンプコマンドはジャンプコマンドは
「ストラクチャ」メ
ニューの中にある
「ジャンプ」メニュー
にあります。

ストラクチャ

ジャンプ

繰り返し処理をするプログラム

繰り返し処理を行うプログ
ラムの流れとＲＯＢＯＬＡＢ
のプログラムを示します。

このプログラムは無限に繰
り返すので終了する場合は

はじめ

左に曲がる

２秒間待つ

右に曲がる
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り返すので終了する場合は
「Ｒｕｎ」ボタンを押して下さ
い。

右に曲がる

２秒間待つ
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回数を指定した繰り返し処理プログラム

先ほどのプログラム
は無限の繰り返しで
すが、回数を指定し
た繰り返しが可能で
す。す。

ループ を使うこと
で繰り返しが行えま
す。ループは「ストラク
チャ」メニューの中に
ある「ループ」メニュー
の中にあります。

ストラクチャ

ループ

回数を指定した繰り返し処理プログラム

繰り返し回数を指定したプ
ログラム例を示します。

今回の繰り返し回数は２回
です。

ループを使う場合は必ず始
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左に曲がる

２秒間待つ
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まりと終わりを指定する必
要があります。

回数の指定方法はタイマー
の時と同じです。

２秒間待つ

おわり
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２回目以下？
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はい

いいえ

タッチセンサーを使ったプログラム

タッチセンサーが押されて
いるかどうかを判別するこ
とができます。

あるいは は「押される
まで待つ」です。

あるいは は「離され
るまで待つ」です。

タッチセンサーは「タイ
マー」メニューの中にありま
す。

タッチセンサーはポート
1,2,3のいずれかにつけら
れるので「モディファイヤ」
で指定します。

タイマー
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モディファイアの説明

出力ポートの指定

モータ出力の指定

入力ポートの指定

モディファイヤ

タッチセンサーを使ったプログラム

このプログラムは、はじめ
ロボットは前進し、タッチセ
ンサーに触ったら2秒間後
退するプログラムです。

タッチセンサーは入力ポー

はじめ

前進

①

②

③
タッチセンサー１

に触った？

いいえ

タッチセンサ は入力ポ
ト指定する必要があります。
入力ポートは「モディファイ
ア」の中にあります。

後退

おわり

④

⑤

はい

出力ポートはタッチセンサーの左下
に付けます

①
②

③ ⑤④

2秒待つ

⑥

⑥

NXTはこれ

光センサーを使ったプログラム

光センサを使うと周囲の
明るさを利用した制御が
できます。

光センサーを使うことが
できるコマンドは４種類あできるコマンドは４種類あ
ります。

光センサーのコマンドは
「タイマー」メニューの中
にあります。

タイマー

光センサーコマンドの種類

指定する値が絶対値の光セ
ンサーコマンドです。

どちらのコマンドも入力ポート
と数値を指定する必要があり
ます。

あるいは は、光セン
サーが指定した数値よりも
明るい値を読みとるまで待
ちます。

あるいは は 光センます。

値を指定しない場合はポート
が１、数値は55になります。

あるいは は、光セン

サーが指定した数値よりも
暗い値を読みとるまで待ち
ます。

光センサーコマンドの種類

指定する値が相対値の光
センサーコマンドです。

どちらのコマンドも入力
ポートと数値を指定する必
要があります。

あるいは は、光セン

サーが現在の値より指定し
た分だけ大きい値を読みと
るまで待ちます。

要があります。

値を指定しない場合はポー
トが１、数値は5になります。

あるいは は、光セン

サーが現在の値より指定し
た分だけ小さい値を読みと
るまで待ちます。

光センサー（絶対値）を使ったプログラム

このプログラムは、はじめはロ
ボットを前進させ光センサーの
値が絶対値で40よりも暗くなっ
たら2秒間後退させるプログラ
ムです。

光センサーは入力ポートと数
値の指定が必要です

はじめ

前進

①

②

③
光センサ２が
４０より暗い？

はい

いいえ

値の指定が必要です。

入力ポートおよび数値の指定
は「モディファイア」で行います。

入力ポートの指定はタッチセン
サーと同じです。数値の指定
はタイマーと同じです。

後退

おわり

④

⑤

はい

① ②

③

④ ⑤ ⑥

2秒待つ

⑥NXTはこれ
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光センサー（相対値）を使ったプログラム

今度は光センサーの相対
値を使ったプログラムです。

はじめはロボットを前進さ
せ光センサーの値が現在
の値よりも10小さくなったら

はじめ

前進

①

②

③
光センサ２が
１０小さい？

はい

いいえ

の値よりも10小さくなったら
後退させるプログラムです。 後退

おわり

④

⑤

はい

2秒待つ

⑥

① ②

③

④ ⑤ ⑥

NXTはこれ

分岐処理を用いたプログラム

分岐処理を用いれば、指定した条件に応じて異な
る処理を行わせることができます。

分岐処理に用いる条件は、タッチセンサーや光セ
ンサーの状態で判断できます。

タッチセンサーを用いた分岐処理

タッチセンサー分岐は、
タッチセンサーが押さ
れている状態か押さ
れていない状態かで
処理を変えることがで
きます。

分岐の開始は ある分岐の開始は ある
いは を用い、必ず
分岐合流コマンド
を入れる必要がありま
す。

これらのコマンドは、
「ストラクチャ」メニュー
の中にある「分岐」メ
ニューの中にあります。

ストラクチャ

分岐

タッチセンサーを用いた分岐処理

タッチセンサーが押されていない
ときはロボットが前進、押された
ときはロボットが後退するプログ
ラムです。

はじめ

③ ④

⑥’

タッチセンサー１が
押されている？

①

②
はい

いいえ

前進 後退

おわり
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⑤
⑥

⑦
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NXTはこれ

光センサーを用いた分岐処理

光センサーの値に
よって、処理を分ける
ことができます。

分岐の開始は あ
るいは を用い、必
ず分岐合流コマンドず分岐合流コマンド
を を入れる必要があ
ります。

これらのコマンドは、
「ストラクチャ」メ
ニューの中にある「分
岐」メニューの中にあ
ります。 ストラクチャ

分岐

光センサーを用いた分岐処理

光センサーが指定した値（４０）よ
りも大きいときはロボットが前進、
小さいときはロボットが後退する
プログラムです。

はじめ

③ ④

⑥’

光センサー２が
４０より大きい？

①

②
いいえ

はい

前進 後退

おわり

① ②

③

⑤
⑥

⑦

③

④

⑤ ⑥ ⑦
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NXTはこれ
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光コンテナを用いたプログラム

コンテナを使用するこ
とによって光センサの
値を記憶することがで
きます。

光コンテナは「コンテ
ナ」メニューの中にあナ」メニュ の中にあ
る あるいは にな
ります。

光コンテナは入力
ポートとコンテナの
種類の指定が必要
です。

コンテナ

コンテナの種類の指定

コンテナの種類は
「モディファイア」の
中にあり「赤」と
「青」と「黄」の3種
類があります。

はコンテナの区はコンテナの区
別をするために使
用し、 はコンテ
ナの値を読み取る
ために使用します。

モディファイヤ

コンテナ値の算術計算

コンテナの値は四則演算による
算術計算ができます。

はコンテナ値の足し算です。

はコンテナ値の引き算です。

はコンテナ値の掛け算です。

はコンテナ値の割り算です。

たとえば、黄のコンテナに青コン
テナの値を加えたい時は以下
のようになります。

コンテナの初期化

ループの中でコンテ
ナを使う場合、コン
テナの初期化（値を
0に設定する）が必
要な場合があります。

コンテナ値を初期化ンテナ値を初期化
には、「リセット」メ
ニューの中にある
あ 「コンテナを空に
する」を使います。

は、コンテナの種
類を指定する必要
があります。 リセット

黄コンテナを初期化
する場合

コンテナを使用した平均処理

黄コンテナと青コンテナを使っ
て光センサ（ポート番号2）か
らの値を5回取得し、平均値を
求めて、表示部に出力するプ
ログラムです（ただし、RCXの
場合）。

はじめ

黄コンテナの初期化

青コンテナに光センサ
の値を入力

黄コンテナに青コンテナ
の値を加算

①

②

③

④

⑤’⑧’

無限ループの中に入れている
ので、 場所を変えるとそれに
応じて値も変わります。

は、「RCX通信」メニュー
の中にあります。

おわり

⑤

⑥

５回目以下？

平均値の計算

結果の表示⑦

⑧

① ② ③ ④ ⑤

⑦
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⑥
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コンテナを使用した平均処理

黄コンテナと青コンテナを使っ
て光センサ（ポート番号2）から
の値を5回取得し、平均値を求
めて、表示部に出力するプロ
グラムです。

無限ループの中に入れている

はじめ

黄コンテナの初期化

青コンテナに光センサ
の値を入力

黄コンテナに青コンテナ
の値を加算

①

②

③

④

⑤’⑧’

無限ル プの中に入れている
ので、 場所を変えるとそれに
応じて値も変わります。

は、「NXTコマンド」メニュー
亜 の中にあります。

おわり

⑤

⑥

５回目以下？

平均値の計算

結果の表示⑦
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