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１ はじめに 

課題研究を何にしようか考えていたとこ

ろ先生に「LEGOロボット」というものが

あると聞いて興味を持った。LEGOロボッ

トは過去に情報技術部が行っており LEGO

ロボットのキットやセンサー、バッテリー

など多くの部品が情報技術科棟の二階にあ

ると知り研究をしようと決めた。 

 

２ 研究概要 

教育版 LEGOマインドストーム EV3を使

用してロボットを制作し、大会に出場し

た。プログラムの方法は、C言語と専用の

ソフトの２つで行った。大会用のロボット

だけでなくほかにも LEGOマインドストー

ム EV3を利用したロボットを制作しプログ

ラミングをした。 

 

３ 研究課程 

4月   センサー、モーターの動作確認 

5月   練習用ロボットの制作 

6月   大会用ロボットの制作 

     ブロックの整理 

7月   講習会・大会参加 

8月   大会の反省 

9，10月 プログラミングの調整 

11月   文化祭の準備 

12月   レポートの作成 

1月   資料の作成 

 

４ 使用機器 

 ・ノートパソコン 

 ・LEGOマインドストーム EV3 

 

図１ LEGOマインドストーム 

 

５ 使用ソフト 

 ・教育版 EV3ソフトウェア 

 ・BricxCC 

 

６ 研究成果 

（１）LEGOマインドストームについて 

LEGOマインドストームはモーターを備

えたプログラミングが組み込めるブロック

やセンサーレゴブロック、ギアや車軸、ビ

ーム、タイヤといった LEGOテクニックの

部品の組み合わせでロボットやほかの機

械、または対話システムを組み込むことが

できる。LEGOマインドストームは年々新

しくなり最初のマインドストームは RIM

というもので、1998年にリリースされ

た。次に、2006年に LEGO社は 2代目の

NXTと呼ばれる新しいプログラミングがで

きるブロックを中心とした次世代のマイン

ドストームをリリースし 2009年に 2.0を

リリースされた。そして、2013年に 3代

目の EV3が登場した。また EV3はジャイロ

センサーを搭載しており、セグウェイのよ

うな倒立振子式のロボットが組めるように



なった。私たちは、今回 3代目の LEGOマ

インドストーム EV3を使用した。 

 

（２）練習用ロボットの制作 

ロボットの制作にあたり最初はモーター

やセンサーがどのように動くのか、プログ

ラミングの方法などを練習するために練習

用のロボットを制作した。練習用のロボッ

トとして制作したロボットは写真のロボッ

トを作成した。大会で必要なセンサーなど

がすべて取り付けることができ、ライント

レースなどの動作の確認などをした。 

 

図１ 練習用ロボット 

 

（３）大会用ロボットの作成 

練習用のロボットである程度プログラミ

ングの方法を理解することができたら、大

会用のロボットの制作に取り掛かった。大

会用のロボットは、練習用のロボットをも

とにカラーセンサーや超音波センサー、モ

ーターの位置などを決めていった。また、

今回の大会のルールはモノを持ち上げる動

作があったためアームの部分を工夫した。

カラーセンサーが正確に読み取るように位

置をずらすなどの調整をした。 

 

図2 大会用ロボット 

 

（４）LEGOマインドストーム EV3を使用

したロボットの制作 

大会用のロボットなどを制作後はLEGOマ

インドストームEV3を使用した、他のロボ

ットを制作した。今回私たちは「象」を制

作した。これを制作したのは文化祭に出展

するもので自分たちが制作した大会用のロ

ボットだけでは物足りないと感じたためで

ある。この「象」には前進と後退、鼻の動

きのプログラムをした。 

 

図3 象 

７ まとめ 

実際にロボットのプログラミングをして

みると様々な問題が発生した。カラーセン

サーを動作させるときに、部屋の明るさで

数値が変わってしまった。そのため、なる

べく部屋を明るい部屋で動作を実行させ

た。 


