
さとやまプログラミングクラブ2025

マイクロビットで「ロボカー」をつくろう！

第1回



今日やること

 「マイクロビット」についてまなびます。

 パソコンでマイクロビットのプログラムをつくってみます。

 マイクロビットにプログラムをかきこんでみます。

 「超音波センサ」ではかった距離を、マイクロビットで確認してみます。

 マイクロビットで「モーター」をうごかしてみます。



部品の確認（マイクロビットセット）

部品 個数

マイクロビット 1

拡張ボード（KEYE STUDIO KS4033） 1

USBケーブル 1

単三x4電池ボックス 1

単三乾電池 4



部品の確認（ロボカー）

部品 個数

モーター 2

タイヤ 2

超音波センサ 1

超音波センサ用ケーブル 1

プラダン 2

ボールキャスター 1

結束バンド 4



マイクロビットについて

 マイクロビットは、ちいさなコンピュータです。

 プログラムはパソコンでつくり、それをマイクロビットにかきこん

でうごかします。

 マイクロビットにプログラムをかきこんだあとは、パソコンからと

りはずしても、マイクロビットだけでうごきます。

 LEDやセンサなどの部品がついていて、いろいろなプログラ

ムをつくってうごかすことができます。



拡張ボードについて

 今回は、マイクロビットを「拡張ボード」にとりつけてつかいます。

 拡張ボードに電池ボックスをとりつけ、電池でマイクロビットをうごか

します。

 拡張ボードには端子がたくさんついており、それをつかってマイクロ

ビットとほかの部品をつなぐことができます。

 拡張ボードにモーターをとりつけると、マイクロビットからの命令でモー

ターをうごかすことができます。



準備作業

 マイクロビットを拡張ボードにさしこんでください。

 電池ボックスの黒いコードを、拡張ボードの青い端子

のうち「G」とかいてあるところにとりつけてください。

 電池ボックスの赤いコードを、拡張ボードの青い端子

のうち「VM」とかいてあるところにとりつけてください。

 電池ボックスのフタをあけて電池をいれてください。プ

ラスとマイナスをまちがえないようにしてください。

スイッチ



注意事項

 使わないときは、電池ボックスのスイッチをオフにしてください。

 オンのままにしていると、電池がすぐになくなるだけでなく、もしもプラスとマイナスがショート

すると、部品がこわれたり、とけたり、もえたりする危険性もあります。



MakeCodeエディタのたちあげかた

 マイクロビットのプログラムは「MakeCodeエディタ」でつくります。

 Webブラウザ（Edge, Chrome, Safariなど）で、以下のページをひらきます。

 もしもウィンドウの右上にこのようなフォームが表示されたら、「×」をクリックしてとじるか、

「︙」をクリックして「このサイトは翻訳しない」をえらびます。

https://makecode.microbit.org/



MakeCodeエディタのたちあげかた

 MakeCodeエディタのホーム画面です。

 「新しいプロジェクト」をクリックすると、プロ

ジェクトに名前をつけるウィンドウが表示さ

れます。

❖ 「プロジェクト」というのがプログラムのことです。

 すきな名前を入力して「作成」をクリックす

ると、あたらしいプログラムをつくる画面がひ

らきます。

クリック



プログラム作成画面

シミュレータ
マイクロビットに書き
こむ前にプログラムの
動作を確認できます。

ツールボックス
いろいろなブロックが
おいてあります。

ワークスペース
ここでプログラムをつ
くります。



プログラムのつくりかた

不要なブロックは
ツールボックスにドラッグすると
すてることができます。

ツールボックスで
ブロックをえらび
ドラッグします。

▼をクリックすると
もようをえらべます。



マイクロビットへのプログラムのかきこみかた
①「ダウンロード」をクリックします ② PCとマイクロビットをUSBケーブルでつなぎます

③「次へ」をクリックします

⑤「BBC micro:bit」をえらびます
⑥「接続」をクリックします

④「ペア」をクリックします

①クリック

④クリック

⑥クリック

③クリック

⑤えらぶ



マイクロビットへのプログラムのかきこみかた

⑦クリック ⑧クリック

⑦「ダウンロード」をクリックします ⑧ 2回めからは画面左下の「ダウンロード」
のクリックだけでダウンロードできます



超音波センサをつかう

 「超音波センサ」は、前にあるモノとの距離をはかること

ができるセンサです。

 「右目」から超音波をだし、モノにあたってはねかえって

きたのを「左目」でうけます。超音波をだしてからうける

までの時間をはかることで、モノまでの距離がわかりま

す。

 超音波センサと拡張ボードを以下のようにつなぎます。

超音波センサ 拡張ボード

黒のコード G

赤のコード 5V

白のコード どこにもつなぎません

黄のコード 8



超音波センサをつかう

 ツールボックスで「拡張機能」をクリックします。

 検索ウィンドウに「grove」と入力します。

 表示された中から「grove」をクリックします。

 ツールボックスに「Grove」があらわれます。

 「Grove」 の中にある「[Grove-超音波距

離センサー] 距離(cm)を読み取る」ブロック

をつかって距離をはかります。



超音波センサをつかう

 MakeCodeエディタで以下のプログラムをつくり、マイクロビットにかきこんでください。

 超音波センサのまえに手をかざすと、距離によってLEDのひかる数がかわります。



モーターをうごかす

 今回つかっている拡張ボードには、モーターを制御する

機能があります。

 マイクロビットからの命令で、ふたつのモーターをまわし

たり、とめたり、まわる向きをかえたりできます。

 ふたつのモーターと拡張ボードの青い端子を以下のよ

うにつなぎます。

モーター 拡張ボード

右モーター
（赤いシールがはってある）

赤のコード A1

黒のコード A2

左モーター
（青いシールがはってある）

黒のコード B1

赤のコード B2



モーターをうごかす

 ひとつのモーターは、ふたつの出力信号をつかって制御します。

 右モーター：出力端子「P12」と「P13」

 左モーター：出力端子「P15」と「P16」

 あとからつかいやすいように、「関数」というものをつかってモーターをうごかす命令をつくって
おきます。

 ツールボックスで「高度なブロック」＞「関数」をクリックします。

 「関数を作成する」をクリックします。

 「doSomething」とかいてあるところに「右モーター正転」
とかいて「完了」をクリックします。

 「高度なブロック」＞「入出力端子」＞「アナログで出力
する」をつかって、右のような関数をつくります。



モーターをうごかす

 おなじように、以下のような関数をつくります。



モーターをうごかす

 つくった関数をつかって、右のプログラムをつくります。でき

たらマイクロビットにかきこんでください。

 マイクロビットのボタンをおすとモーターがまわります。

 A+B：ふたつのモーターが正転

 A：右モーターが逆転

 B：左モーターが逆転

 ボタンをはなすとモーターがとまります。

 マイクロビットでモーターの制御ができました！
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