
組立完成例▶

右

＊スナップソケットとスカイベリージャムとの配線

穴を通してP12 赤＋黒G はんだ接続



　　▲センサーボード

ロボット構成イメージ図

①各直流モータの端子には、雑音防止のために、セラミックコンデンサC(0.01～0.1uF)を接続します。
②<M1>ピン端子には右モータ、<M2>には左モータを接続します。（各モータの２本の配線向きは、後で調整します。）
③外部電源として、単３アルカリ電池や充電池等３～４本を<P12>に接続します。<ExPwrSW>でその外部電源をOn/Offします。
④距離センサ(アナログ型)は、A2（アナログ入力2）に接続します。他のセンサはIN1,4などに接続します。
⑤プログラムは０番に保存、（モニタ・キーボードを外し）<BTN>を押しながら<メインSW>オンして自動起動させます。
　（または、BTブート端子をオンしておくと、<メインSW>オンで常に０番が自動起動します。）

（JAM本体にはモニタとキーボード接続 、MainSWとﾓｰﾀSWをOnにしておく）

OUTポート 例） OUT 9  または　OUT `1001 動作ﾃﾞｰﾀ ﾓｰﾀ動作

ﾃﾞｰﾀ例 　１　　０ 　０　　１ OUTポートに 9（２進値1001) を出力すると 00 停止(ﾌﾘｰ)

LED ●　〇 〇　● LEDは、●〇〇●　と点灯され 10 回転(前進)

ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾌﾞＩＣ-L293Dにより 01 反転(後退)
左ﾓｰﾀ前進・右ﾓｰﾀ後退=全体右回転 11 ブレーキ

ロボット本体は、台などをおいて浮かした状態にして、次のコマンドを入力して、モータ回転とLED表示を確認します。
LED表示

<左ﾓｰﾀ> <右ﾓｰﾀ> 4  3   2  1

①　OUT 1<enter> - 回る 〇〇〇● ０００１ 1 右後退
②　OUT 2<enter> - 逆に回る *前進向きに調整 〇〇●〇 ００１０ 2 右前進
③　OUT 0<enter> - 停止 〇〇〇〇 ００００ 0 停止
④　OUT 4<enter> 回る - ○●○○ ０１００ 4 左後退
⑤　OUT 8<enter> 逆に回る - *前進向きに調整 ●〇〇〇 １０００ 8 左前進
⑥　OUT 0<enter>　 停止 停止 〇〇〇〇 ００００ 0 停止
　*前進する向きになるように調整（<M1><M2>それぞれで、２本の配線を入替え）し、上の表の動作となるようにします。

次のコマンドを入力して、モータ回転とLED表示を確認します。 LED表示

<左ﾓｰﾀ> <右ﾓｰﾀ> <全体> 4  3   2  1

① OUT 8+2<enter> =OUT 10<enter> ↑ ↑ =前進 ●〇●〇 １０１０ 10 前進
② OUT 4+1<enter> =OUT 5<enter> ↓ ↓ =後退 〇●〇● ０１０１ 5 後退
③ OUT 8+1<enter> =OUT 9<enter> ↑ ↓ =右回転 ●〇〇● １００１ 9 右回転
④ OUT 4+2<enter> =OUT 6<enter> ↓ ↑ =左回転 〇●●〇 ０１１０ 6 左回転
⑤ OUT 0<enter> - - =停止 〇〇〇〇 ００００ 0 停止
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SkyBerryJAMロボットプログラミング編

●1)SkyBerryJAMロボット構成

●2)モータ動作確認と調整

４　　３　　２　　１

●３）ロボット基本動作コマンドの確認

　SkyBerryJAMは、直流モータドライブIC（L293D）を標準で搭載していますので、組込み
ロボットプログラミングが簡単に実現できます
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リンクされたイメージを表示できません。ファイルが移動または削除されたか、名前が変更された可能性があります。リンクに正しいファイル名と
場所が指定されていることを確認してください。

外部電源ExPwr

電池 1.5Vｘ3～4本

*1)モニタとキーボードは、プログラミ

ング時に接続

*2)プログラムは0番に保存

*3)<BTN>SWを押しながら<メイン

SW>オンで、自動起動させる

*0)<ExPwrSW>:外部電源On/Off

（ver2018A以降）
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●例１　前進（２秒間）プログラム
1' ZENSHIN 先頭にはプログラムの内容を　'で書いておくとよい 前進

10 WAIT 60 1秒程度待つ LEDの表示

20 OUT 10:WAIT 120 前進　２秒待つ ●〇●〇 1010
30 OUT 0 停止 〇〇〇〇 0000 ＊２秒後停止

40 END プログラム終了

SAVE 0 <enter> 0番に保存

　　モニタ・キーボードを外し、<BTN>を押しながら<メインSW>オンして自動起動させます。
　　ロボット実行動作後は、<メインSW>OFF、モニタ・キーボードをつなぎ、再び<メインSW>ONする

LOAD 0<enter> 動作確認後、保存しておきたい場合は、０番を一度呼び出して

SAVE 1 <enter> 他の番号、例えば１番に保存しておく

●例２　前進・後退・左右回転　連続動作プログラム
NEW
1' RENZOKU LEDの表示

10 WAIT 60 1秒程度待つ 〇〇〇〇 0000
20 OUT 10:WAIT 120 前進２秒 ●〇●〇 1010
30 OUT 5:WAIT 120 後退２秒 〇●〇● 0101
40 OUT 9:WAIT 120 右回転２秒 ●〇〇● 1001
50 OUT 6:WAIT 120 左回転２秒 〇〇〇〇 0000
60 OUT 0: GOTO 10 停止、10行目へ移動　無限繰り返し（ループ）

SAVE 0 <enter> 0番に保存 BTNを押したらスタート

　 (以下同様に０番に保存し、動作後保存しておきたい場合は、他の番号で保存しておく)
 
●例３　BTN（一番左のﾎﾞﾀﾝ）を押したらスタートするように例２を改造する
LOAD 0<enter>
15 IF BTN()=0 THEN GOTO 15 BTN()は、BTNボタンを調べる命令で、押してない０の間は、

SAVE 0 <enter> 15行目(現在行)を無限に繰り返し、ボタンを押すまで待っている

 　 (例題２に、上の１行を追加する)
 　(以下同様に０番に保存し、動作後保存しておきたい場合は、他の番号で保存しておく)

●例４　<TSW１>を押したら右回転(3秒間)、<TSW4>を押したら左回転（３秒間）するプログラム
NEW
1' BTN KAITEN
10 IF IN(1)=0 THEN  OUT 9:WAIT 180:OUT 0 IN(1)はTSW1を調べる命令で、押すと０となる

20 IF IN(4)=0 THEN  OUT 6 :WAIT 180:OUT 0 IN(4)はTSW4を調べる命令で、押すと０となる

30 GOTO 10 10行目へ移動　無限繰り返し（ループ）

SAVE 0 <enter> 0番に保存

　 (以下同様に０番に保存し、動作後保存しておきたい場合は、他の番号で保存しておく)

●例５　前進して、前にかべがあれば停止するプログラム（距離センサ利用） 停止

NEW
1'ZENSHIN SENSOR
10 WAIT 60 1秒程度待つ ＊かべの手前で停止

20 D=ANA(2):PRINT D ANA(2)は距離センサを調べる命令　0～1024でかべまでの距離

30 IF D>600 THEN OUT 0:END 壁が近い600以上なら停止 ENDプログラム終了

40 OUT 10:WAIT 5 そうでないなら　少し前進

50 GOTO 20 20行目へ移動　無限繰り返し（ループ）

SAVE 0 <enter> 0番に保存

　（20行目の　PRINT　D　があるのでモニタ画面をつないでおくと、センサの値が確認できる　600の値は調整する必要あり）
　 (以下同様に０番に保存し、動作後保存しておきたい場合は、他の番号で保存しておく)

●例６　前進して、かべがあったら向きを変え、再び前進するプログラムに例５を改造する 前進

LOAD 0<enter>
30 IF D>600 THEN OUT 9:WAIT 120 壁が近い600以上なら右回転２秒間

SAVE 0 <enter> 　（600や2秒間の値は、調整して変更する） 　回転

　(例題５の30行目を上に変更する）
 　(以下同様に０番に保存し、動作後保存しておきたい場合は、他の番号で保存しておく)

＊かべ手前で右へ回転し前進

●番外　動作スピードを調整するには、PWM命令を使います
例）前進 PWM 4,1000:PWM 2,1000 OUT4, 2 に10ms周期で信号出す

停止 PWM 4,0:PWM 2,0 (1000がスピード値となる 最大2000)
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