
ライントレースカー 

 

１．ライントレースカーの基本構成 

 黒いラインを読み取るセンサー、左右の独立 

したモーターで動作するタイヤ、それらを制御する 

コンピューターで構成されています。 

 

２．なぜラインをたどれるのか 

 センサーは白と黒との色の判断を行います。黒いラインの読み取りからカーブに差し掛かったと判断して、左右のモー

ターの速度を変化させて、回転させます。この制御をコンピューターで行い、ラインをたどるように動きます。 

 

３．より速く走るためには 

 モーターの速度を上げるとともに安定して走れるようにする必 

要があります。具体的には「直線でジグザグに走らずまっすぐ走 

ること」、「カーブを大回りせずライン上を小さく回れるようにする 

こと」などについて調整します。 

 

 

４．なぜコースアウトするのか 

 センサーは白と黒のみ判断 

します。直線かカーブか、 

正しいコースかどうかの判断は 

コンピューターが行います。 

そのため、 

「コンピューターが直線とカー 

ブを勘違いする」、 

「十字路（クロスライン）でライン 

を間違える」 

などでコースアウトする 

可能性があります。 

 

直進する ラインを発見 回転する 内側は減速 

外側はそのまま 

センサー（５個まで） 

コンピューター（マイコン） 

モーター・タイヤ（左右一つずつ） 

ジグザグに走らない 

大回りしない 

直線だがカーブと勘違い 

カーブの途中だが直線 

に復帰したと勘違い 

車体がまっすぐでない 

加速してしまう 

そのままカーブに入る 

センサーが引っ掛かり、カーブと勘違い 


