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なにをするか 

•ラズベリーパイとマイコンボードを使っ
て、ともだちロボットをつくります 



ラズベリーパイってなに？ 

•イギリスのケンブリッジ大学のエベン・アプ
トンさんたちが開発したパソコンです 

– 2年間で300万台が出荷 

– とても小さい(カードサイズ) 

– とても安い(2,800円～3,940円) 

– スマートフォンやタブレットと同じしくみ 

•10年前のパソコンと同じくらいの性能 

•いろいろなものをつなげられます 



ラズベリーパイ財団創設者 

エベン・アプトンさん 





ラズベリーパイの各部の名前 

 



ラズベリーパイについて 

 



マイコンボードってなに？ 

•とても小さなコンピュータ(micro computer)
がのっている基板です 

•まわりの音や明るさなどを調べ、それに応じて
LEDやモーターなどを動かすことができます 

•どういうときになにをするかはプログラムで決
まります 

•プログラムはパソコンで作成して転送します 

•今回はアーテックの スタディーノ(Studuino)
をラズベリーパイにつないで使います 



スタディーノ 

•イタリアのマイコンボード Arduino をベー
スにアーテックが拡張 

•アーテックブロッ 
クと組み合わせ 
可能 

•様々なセンサーや 
アクチュエーター 
(LED, モーターな 
ど)を接続し、自律 
ロボットを作れま 
す 

 



センサーとアクチュエーター 

•センサーは入力 

– ボタン 

– 明るさ 

– 音 

•アクチュエーターは出力 

– モーター 

– サーボモーター 

– LED 

– ブザー 



   センサーとアクチュエーター 



自律ロボット？ 

•自らを律することができるロボット 

•他の人やコンピューターの助けを借りず、あ
らかじめプログラムされた内容にしたがって、
自分のセンサーの情報を元にアクチュエー
ターを動かして目的を達成するロボットです 



アーテックブロック 



そもそも、ともだちロボットって
なによ 

•それを創り出してください 

•まだ世界には存在しません 



ともだち? 

Rapiro 



ともだち? 

Mugbot 



でも、どうやって? 

•ブロックを組み立て、マイコン
をプログラムします 



むり！ 

•絶対できます 



デモ 



これはなに？ 



これはなに？ 

•Studuinoブロックプログラミング環境と
いいます(以下単にプログラミング環境) 

•マサチューセッツ工科大学(MIT)のスク
ラッチ(Scratch)をベースにアーテックが
開発しました 

•マウス操作でブロックを積み重ねること
でプログラムを書けます 

•作成したプログラムは、その場でテスト
したり、スタディーノに転送して実行した
りできます 



LEDを光らせよう 



進め方 

1. スタディーノをラズベリーパイに接続 

2. LEDをスタディーノに接続 

3. プログラミング環境を起動 

4. テストモードでプログラムを作成 

5. プログラムを保存 

6. スタディーノにプログラムを転送 

7. スタディーノをラズベリーパイから外す 

8. 電池をスタディーノに取り付けて実行 



mini-B USBケーブルをスタディーノに差し込む 

本体の赤LED点灯 



進め方 

1. スタディーノをラズベリーパイに接続 

2. LEDをスタディーノに接続 

3. プログラミング環境を起動 

4. テストモードでプログラムを作成 

5. プログラムを保存 

6. スタディーノにプログラムを転送 

7. スタディーノをラズベリーパイから外す 

8. 電池をスタディーノに取り付けて実行 



接続コード 

LED (色は任意) 



爪の向きを合わせてコードをLEDに差し込む 



灰色の線が内向きになるようにコードを 
スタディーノの「A4」に差し込む 



適当な穴にLEDのブロックを差し込む 



進め方 

1. スタディーノをラズベリーパイに接続 

2. LEDをスタディーノに接続 

3. プログラミング環境を起動 

4. テストモードでプログラムを作成 

5. プログラムを保存 

6. スタディーノにプログラムを転送 

7. スタディーノをラズベリーパイから外す 

8. 電池をスタディーノに取り付けて実行 



デスクトップの「Robotist」を 
ダブルクリックで開く 

開いたフォルダーの中の 
「bpe.sh」をダブルク 
リックで開く 

開いたダイアログの 
「実行」をクリック 





進め方 

1. スタディーノをラズベリーパイに接続 

2. LEDをスタディーノに接続 

3. プログラミング環境を起動 

4. テストモードでプログラムを作成 

5. プログラムを保存 

6. スタディーノにプログラムを転送 

7. スタディーノをラズベリーパイから外す 

8. 電池をスタディーノに取り付けて実行 



「実行」メニューから「テストモード開始」を選択 

センサー・ボードが 
表示されれば移行完了 



点灯と消灯のテスト 

ブロックをドラッグ 



「LED」のあたりをクリックで点灯 

「点灯▼」をクリックし「消灯」を選択 

「LED」のあたりをクリックで消灯 

点灯と消灯のテスト 



ブロックをつないでプログラムをつくる 

画面右上の緑の旗をクリックすると、 
LED「A4」が1秒点いてから消える 



いろいろなプログラム 

LED 「A4」が1秒間隔で 
10回点滅する 

LED 「A4」が0.5秒間隔で 
ずっと点滅し続ける 



ボタンでLEDを制御 

「A0」ボタン 



ボタンでLEDを制御 

「A0」ボタンを 
押していない 

「A0」ボタンを 
押している 



ボタンでLEDを制御 

ボタン「A0」を押すと、LED「A4」が点く 
離すと消える 



進め方 

1. スタディーノをラズベリーパイに接続 

2. LEDをスタディーノに接続 

3. プログラミング環境を起動 

4. テストモードでプログラムを作成 

5. プログラムを保存 

6. スタディーノにプログラムを転送 

7. スタディーノをラズベリーパイから外す 

8. 電池をスタディーノに取り付けて実行 



「ファイル」メニューから 
「名前をつけて保存…」を選択 

「デスクトップ」
ボタンをクリック 
 
「新しいファイル
名」にキーボード
から入力してから
「OK」ボタンを
クリック 



進め方 

1. スタディーノをラズベリーパイに接続 

2. LEDをスタディーノに接続 

3. プログラミング環境を起動 

4. テストモードでプログラムを作成 

5. プログラムを保存 

6. スタディーノにプログラムを転送 

7. スタディーノをラズベリーパイから外す 

8. 電池をスタディーノに取り付けて実行 



「実行」メニューから「プログラム作成・転送」を選択 

ダイアログが消えれば転送完了 



進め方 

1. スタディーノをラズベリーパイに接続 

2. LEDをスタディーノに接続 

3. プログラミング環境を起動 

4. テストモードでプログラムを作成 

5. プログラムを保存 

6. スタディーノにプログラムを転送 

7. スタディーノをラズベリーパイから外す 

8. 電池をスタディーノに取り付けて実行 



mini-B USBケーブルをスタディーノから抜く 

本体の赤LED消灯 



進め方 

1. スタディーノをラズベリーパイに接続 

2. LEDをスタディーノに接続 

3. プログラミング環境を起動 

4. テストモードでプログラムを作成 

5. プログラムを保存 

6. スタディーノにプログラムを転送 

7. スタディーノをラズベリーパイから外す 

8. 電池をスタディーノに取り付けて実行 



電池ボックスのスイッチオフ確認 



爪の向きを合わせてコードを 
スタディーノの「POWER」に差し込む 



スイッチオン！ 

本体の赤LED点灯 

「A0」ボタンを押してみましょう 



進め方 

•これが基本的な流れです 

•あとは、必要なセンサーとアクチュエーター
とブロックとを組み合わせて、プログラムを
書いていけばOKです 

•テストモードとプログラム転送後で微妙に動
きが違うことがあるので、転送して確認しま
しょう 

•DCモーターとサーボモーターはテストモー
ドでも、電池ボックスがつながれてスイッチ
がオンになっていないと動きません 



入出力設定 
•使うセンサーとアクチュエーターは「編集」 

メニューの「入出力設定…」でピンとの対応を
設定します 
– 既に割り当てられているものを使うときは、まず

チェックを外します 

– 接続できるピン 
が決まっている 
ものもあります 



エラー対応 
•以下のようなエラーが発生したら、まずプログラ

ムを保存してから、以下を試してください 

– テストモードや転送モードを終了する 

– USBケーブルを抜き差しする 

– スタディーノのリセットボタンを押す 

– プログラム開発環境を再起動する 

– ラズベリーパイを再起動する 



「ともだちロボット」のデザイン 

•なんとなくわかりましたか？ 

•では「ともだちロボット」を作りましょう 

•まず、アイデアをデザインシートにまとめ
ましょう 





アイデアをかたちに 

•デザインができたら、それをプログラム
とブロックとセンサーとアクチュエー
ターで表現しましょう 



   センサーとアクチュエーター 



アーテックブロック 



部品一覧 
• Studuino(台座付) … 1 

• USBケーブルminiB(80cm) … 1 

• 電池ボックス(単3電池3本) … 1 

• サーボモータ … 3 

• DCモーター … 2 

• 音センサー … 1 

• 光センサー … 1 

• 赤外線フォトリフレクタ … 2 

• タッチセンサー … 1 

• 加速度センサー … 1 

• 電子ブザー … 1 

• LED赤・緑・青・白 … 各1 

• センサー接続コード(3芯15cm) … 8 

• センサー接続コード(3芯30cm) … 2 

• センサー接続コード(3芯50cm) … 1 

• 基本四角・白 … 10 

• 基本四角・クリア … 2 

• 三角A・グレー … 4 

• 三角A・クリア … 2 

• ハーフA・薄グレー … 2 

• ハーフB・青 … 10 

• ハーフC・薄水 … 40 

• ハーフD・水 … 30 

• 回転軸C … 8 

• 丸(目玉) … 2 

• タイヤ … 4 

• タイヤ用ゴム … 4 



展示会 

•他の人の作品を見て回りましょう 

•良いと思う作品に投票しましょう 



まとめとふりかえり 

 



ラズベリーパイを差し上げます！ 
•これはプログラミング教育の普及を目的とす

るPEGプロジェクトから提供されたものです 

•PEGプロジェクトはGoogleの支援により、
NPO法人CANVASが実施しています 
– 津田塾大学 女性研究者支援センターはプロジェ

クトのパートナーです 

•ぜひお家でもプログラミングを続けてくださ
い！ 

http://pegpeg.jp/ 


