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１．本研究の概要 

本研究の概要は、フローチャートを用い

てプログラミングしたマイコンロボットと

C 言語を用いてプログラミングしたマイコ

ンロボットを比較し、同等の性能が出せる

かどうかを確かめることである。 

 

２．実際に行ったこと  

最初に計測制御プログラマを用いて電子

オルゴールを製作した。このことから計測

制御プログラマでフローチャートの基礎を

学ぶことができた。次に、ビュートレーサ

ー、ビュートローバーの２種類のライント

レースロボットを製作し、ビュートローバ

ーを用いてフローチャートと C 言語の比較

を行った。 

 

３．ライントレースロボットを走らせ

るコースの特徴  

 今回用いたコースは、他に比べて色の薄

い箇所、直角に曲がるところ、十字路、線

が細くて蛇行している箇所などがある。 

 

４．C 言語でプログラムするには 

 今回は C言語プログラミング用ソフトウ

ェアに図１に示す NXPセミコンダクターズ

社の LPCXpressoを使用した。 

 

図 1 LPCXpressoの画面 

 

 

５．フローチャートでセンサー２個の

プログラムを作る  

２個のセンサーがそれぞれ黒線上にあ

るのか、白紙上にあるのかで、４通りに

条件分岐するプログラムを作成した。両

方が黒線上なら微速で進み、両方が白紙

上なら前進、左側（右側）が黒線上なら

左（右）に曲がるフローチャートにした。

このプログラムでコースを完走できた。 

 

６．８連センサーの時には  

８連センサーでのプログラムは、８個の

センサーの中でどのセンサーの値が最大な

のか（黒線上）を調べ、最大値のセンサー

によって速度、曲がる角度などを変えてい

くプログラムにした。他にも６連センサー、

４連センサーの時もプログラムして比較し

た。 

 

７．C言語バージョンとの比較 

  フローチャートバージョンと C 言語バ

ージョンの比較を行った。フローチャート

バージョンでは、モーターの駆動が変わる

たびに一時停止を行うように見えた。C 言

語バージョンでは一時停止のようなことは

起こらなかったが、モーターの駆動が変わ

るまでの時間が長く、コースアウトするこ

とが多かった。図２に走行中の様子を示す。 

 

図２ ビュートローバーの走行途中 


