
RTミドルウェアによるロボットプログラミング技術

５．総合演習
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• ⾞輪型移動ロボットを操作するRTシステムの
作成
– Raspberry Pi Mouse を使⽤

• まずはジョイスティックコンポーネントで動作
確認を⾏う

• 動作確認後、各⾃で作成したコンポーネントで
ロボットの操作を⾏う

実習内容
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• 本⽇のコースのページから以下のページ
に移動
– チュートリアル（RaspberryPiマウス）

チュートリアル
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サンプルのRTC等のダウンロード

• 移動したページの「ダウンロード」の項
⽬からサンプルRTCなどをダウンロード
する



55

• ジョイスティックで操作
動作確認
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• ジョイスティックコンポーネントとRaspberrry
Pi Mouse(もしくはEV3)制御コンポーネントの
間に新規作成したRTCを接続
– チュートリアルでは簡単なRTCの作成⼿順を記載してあります

が、ただの⾒本なので⾃由に作成してください。
– ラズパイマウスは距離センサに物体がある程度近づくと停⽌し

て⾳を鳴らす動作を⾏います。

RTCの作成
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•有線での接続を推奨しています
–⼀応、無線での接続も可

• ネットワークインターフェースが複
数ある場合はトラブルが起こりやす
いため、無線LAN等はオフにしてく
ださい。

• 無線LANをオフにするとインター
ネットに接続できなくなるため、
チュートリアルのページは保存して
おくことをおすすめします。

注意事項


