
ライントレース 
(アルゴリズム編) 



１．ライントレースするために 

白いエリア 
右回り 

黒いエリア 
左回り 

センサが白色を感知したら 
ロボットが右回り 
 
センサが黒色を感知したら 
ロボット左回り 

これをずっと繰り返す 

ジグザグ走行しながら 
ラインを追従するだろう 



２．もう少し具体的に → 図式化してみる．(フローチャート) 

センサが白色を感知したら 
ロボットが右回り 
 
センサが黒色を感知したら 
ロボット左回り 

これをずっと繰り返す 
(無限ループ) 

ジグザグ走行しながら 
ラインを追従するだろう 

スタート 

センサの値が白か 
(40より大きいか) 

ロボットを 
右回転させる 

ロボットを 
左回転させる 

yes 

No 

センサの値に応じて動作を分岐 
(条件分岐) 

ずっと繰り返す 
(無限ループ) 



３．フローチャートのブロックを更に具体的に 

スタート 

センサの値が白か 
(40より大きいか) 

ロボットを 
右回転させる 

ロボットを 
左回転させる 

yes 

No 

ロボットを右回転させるために 
右側のモータ(B)を止め， 
左側のモータ(C)を回転させる． 

ロボットを左回転させるために 
左側のモータ(C)を止め， 
右側のモータ(B)を回転させる． 



３．フローチャートのブロックを更に具体的に 

スタート 

センサの値が白か 
(40より大きいか) 

モータBを停止 モータCを停止 

yes 

No 

モータCを回転 モータBを回転 

多分これで，ライントレースするだろう． 
次は，フローチャートをプログラムする 


