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本校 の電子科 でほ ，実習 Ⅲ（ 選択実習情報技術 ）におい て， アセンブラ言語 を利用 して，イ ンタ

ーフ ェイ スおよび制御機 器等の活用 に重点 をおいた情 報技術を指導 し，電子技術 の進展 に対応 で き

る基 礎 技 術 を 体 験 を とお して身 に つ け させ よ う と して い る。

そ の 実 習 の 教 材 と して ， 生徒 が 興 味 関 心 を持 ち ， しか も ハー ドウ ェ ア と ソ フ トウ ェ ア と の基 礎 が

わか りや す い もの とい う こ とで 自走 式 ロボ ッ トを製 作 した。 この 教材 を とお して ， トー タ ル シ ス テ

ムと しての制御知識 を広 め，総合実習への進展 をほか りたい。

1 はじめに

電子科 におけ る科 目「実 習」 の中で情 報技術 Ⅲ

の分野 ， 特 に ワ ンボ ー ドマ イ コ ソを活 用 して 計 算

機制御 の基礎 を理 解 させ るとともに応用 力をつけ

るこ と を 中 心 課 題 と し ， ワ ン ボ ー ドマ イ コ ソ を 搭

載した 自走 式 ロボ ッ トを 製 作 した 。 これ を教 材 の

一つ と して 取 り入 れ研 究 実 践 した 。
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2 研究の内容

（1） ハ ー ド ウ ェ ア

こ の 自走 式 ロボ ッ トは ，反 射 型 光 セ ン サ ・ ワン

ボー ドマ イ コ ン・ パ ′レス モ ー タ で 構 成 さ れ て い る

図1 に ハ ー ドウ ェア構 成 を示 す 。 図 2 に パ ル ス モ

ータ駆動 回路 お よびセ ンサ 回路 を示す。

こ の 自走 式 ロボ ッ トほ ， R O M に プ ロ グ ラ ム を
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図1 ハ ー ドウ ェ ア構 成
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書き込み ，白紙 に黒 いマジ ックで措かれ

た曲線 上 を走 行 で き る もの で あ る。 この

走行 中，黒 いライ ンを外れた場合 ，それ

を光 セ ンサ で キ ャ ッチ して ，左 右 の パ ル

スモ ー タ を正逆 転 させ て， 常 に黒 い ライ

ン上 を走 行 で き る よ うに した も の で あ る。

写真 1 ほ 黒 い ライ ン上 を 走 行 して い る 自

走式 ロボ ッ トで あ る。

（2） 機能仕様

C P U ：Z － 80 C P U ， ク ロ ッ ク 周 波

数 2 ．4 5 7 6 M H z

R O M ：2 7 6 4（ 64 K bit／ch ip），

8 K b y te 実装 ，ボー ド内最大

32 K by te

R A M ：6 2 1 6（ 16 K b i t／ch ip ），

2 K b y te 実装 ，ボー ド内最大

つっ l√ h t 7 十凸
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（3 ） ソ フ ト ウ ェ ア
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図 3 に 自走 式 ロボ ッ トの フ ロー チ ャ ー トの 1 例

を示す。

プ ログ ラムほ ，最 初 左 側 の セ ンサ が 出 た 場 合 ，

右側 の タ イ ヤ の回 転 を停 止 し， 左 側 の タ イ ヤ のみ

を回転 させ，右側 のセ ンサ が出た場 合 も同様に し

て右 側 の タ イ ヤ のみ を回 転 させ て ，常 に 黒 い ラ イ

ンを走 行 させ よ うと した が ， ヘ ア ピ ン カー ブを 走

行す る場合，内輪差のためか ，黒 い ライ ン上か ら

常に外れた。 これを解決す るため に，左 側のセ ン

サが ライ ンか ら出 た 場 合 ， 左 側 の タ イ ヤ を 回 転 す

ると同時 に右 側 の タイ ヤを 逆 回転 した。 右 側 の セ

ンサ が ラ イ ン か ら 出 た と き も 同 様 に し て プ ロ グ ラ

ムを改 良 した。 i

こ の よ うに し て ， こ の 自 走 式 ロ ボ ッ トほ ， ヘ ア

ピソカ ー ブ に さ しか か って も， 黒 い ラ イ ン上 を走

行で き る よ うに な った 。

3 おわ りに

この 自走 式 ロボ ッ トを実 習 の教 材 と して生 徒 に

みせ る と ， と七 も興 味 関 心 を 示 した 。 －

「 両 側 の セ ンサ が 外 れた 場 合 ， よ’り早 く黒 い ラ

イ ンを み つ け られ る プ ログ ラ ムを 作 りた い。 」 と

いう生徒 に確かな手応 えを感 じた。

まだ 不 十 分 な 点 もあ る と思 い ます が ， 今 後 と も

御指 導 御 鞭 撞 の 程 よろ し くお願 い 申 し上 げ ます 。

最後に ，この研究 にあた り，研究 助成を いた だ

いた岡山県産業教育振興会 ，お よび，関係 の諸先

生方に厚 くお礼申 し上げ ます。


