
           チャレンジ 11: 交通システム 

  

１、チャレンジ目標 

1) IRトランシーバの通信原理を理解する 

 2) と の使い方を学ぶ。 

 3)交通信号機のシステムを設計し、車が信号機に従って運行する効果を実現する。 

２、ガイドライン 

  このチャレンジでは自動運転システムを目指しています。 

  車がライントレース(ナローライントレース)して前に進み、信号機の近くまで来ると、IR

トランシーバで信号機の状態を受け取り、赤なら止まり、青なら前に進みます。 

信号の状態に応じて前方または停止を制御するには無人車両の基本機能です。 

この作業では、交通信号の交通システムを設計し、実施します。 

このシステムでは、Pibot ロボットカーはトレースマップの細い線に沿って、信号の位置で、

赤外線トランシーバを通して、信号の現在の状態を取得する。 

赤信号の状態の場合は、緑色の光が点灯するまで待機します。 

    

３、プログラミング 

1) IRトランシーバの通信方法を理解する 

    前のチャレンジでは、リモコンと IRトランシーバとの通信を学びました。IRトラン

シーバ間も通信ができます。IRトランシーバ間通信を利用して、マイコン(コントロー

ルブロック)間の通信を可能にできます。 



    と を使い、通信

するマイコン同士で事前に共通のコードを設定します。例えば、“1”は赤信号点灯状

態、“2”は黄信号点灯状態、“3”は青信号点灯状態、のように設定します。このコード

の受送信でお互い通信できます。 

 

 2) 信号機側のプログラムフローチャート: 

 

 

 

 

 

 

 



3) 車側のプログラムフローチャート 

 

 

 



4) 信号機側のプログラム例 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



5) 車側のプログラム例  

(前進、停止、左転、右転は「その他ブロック」で作成) 

 

  

ワンポイント: 黒い線(ナローライン)とクロスするように、横に黒いテープを貼ってくださ

い。(長さは二つのラインセンサーをカバーできるように 3㎝以上)。 

6) プログラムの実行  

プログラムをコントローラブロックにアップロードして、効果を試してください。 

電源スイッチをオンにし、地図の黒いナローラインに車を置き、信号機を上述の横に貼って

ある黒いテープの横に置く。 

4、応用 

国によって交通システムが違うので、あなたの国にあった交通システムを設計してみてく

ださい。 

ワイドライントレースで交通システムを設計してみてください。 


