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●本書内の表示画面は説明用に作成されたものです。

●お使いのパソコンの環境、 OSバージョン、セキュリティ設定によって表示画面の有無、詳細内容、名称が異なる場合があります。

●本書は、お客様がWindowsの基本操作に習熟していることを前提にしています。パソコンの操作については、お使いのパソコンの取扱説明書をご覧ください。

●本書の内容の一部または全部を無断転載することは禁止されています。

●本書及び本ソフトウェア、本ハードウェアのご使用により生じた損害、逸失利益または第三者からのいかなる請求につきましても、

弊社は一切その責任を負いませんのであらかじめご了承ください。

●本書の内容に関して、予告なしに変更することがあります。

※構成品に関しては、コブルのFull Package「COBL S」を例としております。別売の完成品とは部品構成が異なります。

様々な変形ロボットの組立を必要とする場合は、コブルのFull Package「COBL S」をご購入下さい。

※自分だけのIOTなど、ユニークなスマートフォンアプリを作りたい方は、アプリインベンター「App Inventor」を活用してください。

アプリインベンターのユーザガイドと応用できるソースコードについては、下記のウェブサイトにアクセスした後、ダウンロードしてください。

コブル「COBL」のウェブサイト ➡ http://www.ghsolution.co.jp/coka/index.php

■本製品の動作環境は以下の通りです。(2018年10月 現在)

■インストール及びアンインストールする場合は、Administrator (管理者) 権限のあるユーザーアカウント(利用者資格)で作業をしてください。
詳しくはWindowsのヘルプをご参照してください。

はじめに

OS

Windows 10 / Windows 8、8.1 / Windows 7

各日本語OSの64ビット版（x64）、32ビット版（x86）に対応しています。(上記以外の環境では、動作保証いたしません)

▲上記対応 OS およびパソコンであっても、そのすべての環境で動作を保証するものではありません。

プロセッサー Intel Core Duoプロセッサー又はそれより高速なもの

メモリ RAM 1.5GB 以上

ディスク容量 2GB以上のハードディスク空き容量

ポート Bluetooth 2.0以降 / USB 1.1以上
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1. 製品確認

1.1 構成品の確認

1.2 部品の紹介

2. プログラムのインストール及び、接続

2.1 ソフトウェアのインストール

2.2 ハードウェアの有線連結 (USB)

2.3 ハードウェアの無線連結 (Bluetooth)

3. 利用方法

3.1 コブル・スクラッチのコマンド・ブロック

3.2 コブル IoT

3.3 コブル・プロジェクトの開き方

Let’s START! COBL!
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4. 楽しく活用できるサンプルコード

✓ 4.0 コブル・メインボードの活用(共通)

✓ 4.1 エアー・ピアノ

✓ 4.2 接近検知踏切

✓ 4.3 自動シャボン玉マシン

✓ 4.4 レーシング ・ コブルボット

✓ 4.5 キュート・ コブルボット

✓ 4.6 変身 ・ コブルボット(車)

4.6 変身 ・ コブルボット

✓ 4.7 サッカー・ロボット

✓ 4.8 風船割りコブルボット

✓ 4.9 ライン・トレーサー

✓ 4.10 追いかけペットコブルボット

Let’s START! COBL!
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1. 製品確認

1.1  構成品の確認

メイン・ボード 入力装置 出力装置 特殊ブロック 一般ブロック その他のツール

※下記の構成品に関しては、コブルのFull Packageを例としております。各製品毎に構成品が異なります。

多様な入出力装置が必要な方は、コブルのFull Packageを購入して下さい。

コブル・メインボード 1個 ボタン・スイッチ 1個 USBポート 1個 パワーバンクブロック 1個 ベース・ブロック 2個 USBケーブル 2個

温度センサー 1個 外部LED 3個 ジョイントブロック 4個 8X2・ブロック 2個 接続線 10個

光センサー 1個 セグメント・ディスプレイ 1個 六角ホイールブロック 2個 6X2・ブロック 1個 回転・モーター車輪 2個

超音波センサー距離 1個 回転モーター・ブロック 2個 鋼鉄球ホイールブロック 2個 4X2・ブロック 4個 バブル・スティック 1個

赤外線センサー 1個 角度モーター・ブロック 1個 2X2・ブロック 4個 キック・ブロック 1個

ジョイスティック 1個 USB扇風機 1個 ポール 1個
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1.2-1  部品紹介

コブル・メインボード

接続ケーブル

(2/3/4ピン)

• パソコンと各入出力装置を接続し、制御するメイン・ボード

• 3種類の入出力装置(LED、ブザー、可変抵抗) 内蔵

• コブル・メインボードと 入出力装置を連結する接続ケーブル(2/3/4ピン, 3種類)

※ 接続ケーブルは、メインボードとセンサーの種類に合わせて正しいものを使用して下さい。

2ピン

ボード・虹色LED(３個)

コーディングにより、色を可変可能なLED

可変抵抗

スティックを回しながら様々
な抵抗値を入力可能

セグメント・ディ
スプレイ

ブザー

コーディングにより、
可変可能な音程

USBケーブル

赤外線センサー、
ジョイスティック

センサー連結ポート

外部LED

角度モーター

回転モーター、
USBポート

超音波
センサー

4ピン 3ピン

1. 製品確認
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1.2-2  部品紹介

出力装置

2種類のモーター (回転モーター、角度モーター) と

3種類の出力装置 (外部LED、セグメント・ディスプレイ、

扇風機などの出力装置を連結するUSBポートで構成

入力装置

4種類のセンサー (温度、光、赤外線、超音波) と

2種類の入力装置(ボタン・スイッチ、 ジョイスティック)で

構成

※ USB扇風機は、無理やり折畳むと故障する可能性がありますので、注意してご使用下さい。

USBポートに別売りの扇風機を接続しても動作することはありますが、別売りのLED電球などは、

絶対に接続を行わないで下さい。故障の原因となります。

1. 製品確認

コブル・メインボードと

連結して使用

外部LED

角度動作に

使用されるブロック

角度モーターブロック

USB連結が必要な

装置で使用

USBポート

４桁の数字まで

表示可能

セグメント・ディスプレイ

回転動作に

使用されるブロック

回転モーターブロック

USBポートと

接続して使用

USB扇風機

物体との距離を

測定する

超音波センサー距離

物体の色に伴い、

測定値が変換される

前後左右方向の

入力を行う際に使用

ジョイスティック

温度を測定する

温度センサー

明るさを測定する

光センサー

オン・オフなどの

スイッチ動作に使用

ボタン・スイッチ

赤外線センサー

※下記の構成品に関しては、コブルのFull Packageを例としております。各製品毎に構成品が異なります。

多様な入出力装置が必要な方は、コブルのFull Packageを購入して下さい。



77

1.2-3  部品紹介 – コブル専用の パワーバンク (1.5V 単3アルカリ電池 4個使用)

1. 製品確認

電池組み込み前のパワーバンク ふた下側の真ん中の部分を押して開く 電池4個を入れる
(電池の入れる向きは注意してください)

ふたに表示の電池極性(向き)を確認すること ふたの上側を先に差し込みながら、組み立てる 電池の組立完了

※ パワー・バンクの組立は、お子様だけで実施された際に誤った組み込み手順となることが予想されますので、出来る限り、大人の方の

ご指導を受けながら組立を推奨致します。特に電池の極性などに誤りがあった場合には、電子回路の損傷を起こす可能性がありますの

で、十分にご注意下さい。

1 2 3

4 5 6
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2. インストール方法

2.1  ソフトウェアのインストール

1 COBL専用ソフトウェアのインストールについては

弊社サイト(www.ghsolution.co.jp/coka/index.php)にアクセスします。

①のコブル・スクラッチ専用ソフトウェアを「ZIP形式で圧縮されたファイル」ダウンロードし、フォルダに保存します。

保存されているフォルダのcobl_setup.zipを右クリックしてすべて展開(解凍)をクリックします。

②のcobl_setup.exeファイルを管理者として実行をクリックするとインストールが開始されます。

※cobl_setup.exeは管理者権限として実行してください。

マウスの右ボタンを
クリック！

① ②

ダウンロードをクリック！

http://www.ghsolution.co.jp/coka/index.php
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2. インストール方法

COBLのインストールウィザード

2.1-1  ソフトウェアのインストール

‘ cobl_setup.exe’ ファイルをダブルクリックすると、インストールが開始され、ウィザード画面が表示されます。

2

①

※インストール先のフォルダ

②

③

※100%になるまで待ちます。
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2. インストール方法

デバイス・ドライバーのインストール

2.1-2  ソフトウェアのインストール

引き続き、自動でコブルに必要なデバイス・ドライバーのインストール画面が開きます。
※デバイスドライバーのインストール中、Windows OS環境設定により、表示される画面が異なる場合もあります。

デバイス
ドライバー

USB
ドライバー

3

① ②

③ ④
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2. インストール方法

2.1-2  ソフトウェアのインストール

引き続き、自動でコブルに必要なデバイス・ドライバーのインストール画面が開きます。

デバイス
ドライバー

USB
ドライバー

3

⑤

⑥

デバイス・ドライバーのインストール
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2. インストール方法

USBドライバーのインストール

2.1-3  ソフトウェアのインストール

引き続き、自動でコブルに必要なUSBのインストール画面が開きます。
※USBドライバーのインストール中、Windows OS環境設定により、表示される画面が異なる場合もあります。

USB
ドライバー

4

①

④

②

③
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2. インストール方法

Adobe AIRのインストール

2.1-4  ソフトウェアのインストール

Adobe Airのインストール画面は、Windowsに該当プログラムがインストールされていない場合に
表示されますので、共にインストールしてください。

Adobe
AIR

5

①

②

③ ④
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2. インストール方法

2.1-5  ソフトウェアのインストール

デスクトップで、コブルのアイコンをダブルクリックすると ‘コブル・スクラッチ’ プログラム画面が開きます。

Coblアイコンを
ダブル・クリック

‘コブル・スクラッチ’ 実行6
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2. インストール方法

①地球マークをクリックします。 ②日本語を選択すると日本語画面が表示されます。

インストールされたソフトウェアのコブル・スクラッチ画面が日本語に設定されなかった場合は、

日本語への設定変更を以下の手順に沿って行ってください。

‘コブル・スクラッチ’の言語の変更（日本語）

2.1-6  ソフトウェアのインストール

7
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パソコンのUSBポートとコブル・メインボードをUSBケーブルで接続します。

コブル・スクラッチを開き、コブル画面の[その他]タブで、緑色(●)が点灯されることを確認します。

※コブル・メインボードが未接続の状態の場合は赤色(●)が点灯します。

再度、USBケーブルの接続状況を確認して下さい。

2

2. インストール方法

2.2  ハードウェアの有線接続 (USB)

1

ボード電源に
USBケーブルを接続
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2. インストール方法

2.3  ハードウェアの無線接続 (ブルートゥース)

Windows の設定に入る１

※  Windows7でのご利用の場合は、 [コントロールパネル] – [デバイスの追加]をご利用ください。

[Windows の設定]で ‘ブルートゥース’ デバイス追加ページに移動します。
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2. インストール方法

2.3-1  ハードウェアの無線接続 (ブルートゥース)

ブルートゥース・スデバイス追加２

※  Windows7でのご利用の場合は、 [コントロールパネル] – [デバイスの追加]をご利用ください。

[Bluetooth またはその他のデバイスを追加する] – [Bluetooth] をクリックしてください。
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2. インストール方法

2.3-2  ハードウェアの無線接続 (ブルートゥース)

ブルートゥース・デバイス選択３

コブルボードシリアル番号と一致するブルートゥース・デバイスを選択してください。

BB204
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2. インストール方法

2.3-3  ハードウェアの無線接続 (ブルートゥース)

Pin 番号入力４

コブルボードの Pin 番号 ‘1234’ を入力してください。
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2. インストール方法

2.3-4  ハードウェアの無線接続 (ブルートゥース)

ブルートゥース・デバイス確認5

デバイスが追加されたら ‘ブルートゥース’ のウィンドウに新しいブルートゥースのデバイスが追加されたことが確認できます。

※ 多数のコブル製品を同時に接続する場合、デバイス管理で本人のではない製品の接続はデバイスの削除を行ってください。

(デバイスの削除方法：マウスの右クリック → ‘デバイスの削除’ クリック)

前入力したコブルボードのシリアル番
号5文字と一致するかを確認
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2. インストール方法

2.3-5  ハードウェアの無線接続 (ブルートゥース)

※  デバイス追加は、最初の１回だけ連結出来れば、以降はスクラッチを実行時、
自動でブルートゥースが接続されます。

Coblアイコンを
ダブル・クリック

コブル・スクラッチの接続6

コブルボードに電源（パワー・バンク）を連結後、コブル・スクラッチを実行します。

10~40秒以内に自動でブルートゥース接続が完了されます。
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2. インストール方法

コブル・ボーイの下部に記載されているコブル・メインボードのシリアル番号【下5桁】を

入力すると自動でペアリングが進行されます。

→シリアル番号は、11桁の文字ですが、後ろから５番目のアルファベット2桁+数字3桁の組合せで

5桁のシリアル番号を入力して下さい。

2.3-6  ハードウェアの無線接続 (ブルートゥース)

シリアル番号入力確認

シリアル番号

ペアリングのウィザード実行7

※自動でブルートゥース接続が出来ましたら、該当手順は、スキップしてください。

該当手順は、手動でペアリング・ウィザードを実行する場合に実施してください。
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3. 利用方法

3.1-1  コブル・スクラッチ – コマンド・ブロック

[その他]を

クリックすると

コブル専用の

コマンド・ブロック

を確認できる。

1 2

PCにコブル・メインボードを

連結すれば、基本ブロック

の右側の赤い丸が

緑色に変わる。

(ハードウェアの

接続完了状態)
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3. 利用方法

3.1-2  コブル・スクラッチ – コマンド・ブロックの説明

1. 超音波センサー距離の距離 (cm) の測定範囲値

2. 可変抵抗値 (数字、0~1023)

3. 1番目の赤外線センサーの測定値 (数字、0~1023)

4. 2番目の赤外線センサーの測定値 (数字、0~1023)

5/6. ジョイスティックのX、Y 軸の座標値 (1/0/-1)

10. 温度センサーの測定値 (Port 1,2は、コブル・メインボードの接続位置番号)

11. 光センサーの照度値 (Port 1,2は、コブル・メインボードの接続位置番号)

12.
ボタン・スイッチのボタンのオン/オフ値
(Port 1,2は、コブル・メインボードのセンサー連結番号)

13-1. LED 1~3番で指定された色でLED表示

13-2. Red/Green/Blueにそれぞれの入力値に沿った色をLED表示

14. 角度モーターの角度範囲を指定 (15~165度の範囲で入力可能)

15. 指定された音型及び、指定された時間でブザーを鳴らす。

16. 回転モーター1,2番の方向/速度を指定する。

17.
USBポートの接続時、接続された製品を駆動させる。
(Port ½ は、コブル・メインボードの接続位置番号、1~5段階は、電流の強さ)
- ex. USB扇風機の風の強さの調整等

18-1. 外部LEDの接続時、指定した色でLEDに表示する。

18-2. Red/Green/Blueにそれぞれの入力値に沿った色をLEDに表示

19. セグメント・ディスプレイを接続時、4桁の数字を指定
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3. 利用方法

3.1-3  コブル製品とコブル・スクラッチを連動して実施する。 – エアーピアノの例題

1 2コブル、キットで例題の制作 ハードウェアの有線接続 (USBケーブルを活用)又は、
ブルートゥース接続を行います。

3 スクラッチ・ブロックを活用したコーディング

4

コーディング完了後、 をクリック した時

超音波センサー距離で測定した距離値を利用し、距

離ごとに異なる音を演奏することが出来ます。

* (低い)ソ ~ (高い)ファの設定が可能です。

動作確認

※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンクが必要となります。
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3. 利用方法

3.2-1  コブル IoT

iot.cobl.co.kr

コブル IoT (Internet of Things)

インターネット・サーバーを経由して、コブル・コンテンツを制御する過程で、モノのインターネット (IoT)の

原理を理解し、自分だけのIoT 創作物を作ることが出来ます。

※コブルIoTに関しては、コブルのFull Packageを例としております。各製品毎に構成品が異なりますので、
IoT機能や多様な入出力装置が必要な方は、コブルのFull Packageを購入して下さい。
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コブル IoTのブロック・コマンド 機能説明

IDとパスワードはブルートゥースの接続時に、5桁の文字 (数字)を入力してください。
(コブル・メインボード表面のシリアル番号の後ろから5桁の文字 → アルファベット2桁+数字3桁)

コブルIoTのサイトで メッセージと色を指定し、アーラムを発生させる。
例）基本設定は、赤色で点滅される。

コブルIoTのサイトで、アーラムの解除

多彩な機能を一元に制御するスイッチ (0~5設定可能)

光/温度/ボタン・スイッチの内、いずれかのセンサーを利用するかを指定するモード

赤外線センサー/ジョイスティックの内、いずれかの入力装置を利用するかを指定できるモード

3. 利用方法

3.2-2  コブル IoT

コブル・スクラッチで、コブル・タブ →

IoTブロックにチェック

Basicブロックの下で、IoTブロックを

確認できます。
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3. 利用方法

3.2-3 コブルIoT

コブル・メインボードとPCを

接続し、IoTブロックを用いて

ブロックを組立て、

コーディングを完了する。

IoTホームページに接続し、

各入力装置のコマンドを

確認する。

ユーザーがコードで

作成した状況になると

アラームが発生。

(赤色の画で表示される)

コブルIoTのホームページに接続

(iot.cobl.co.kr)し、ログインする。

(PC、スマートフォン、両方可能)

※IDとパスワードは、コブル・メインボード表面のシリアル番号（11桁）の内、後ろから５番目の

「アルファベット２桁 + 数字３桁」を入力して下さい。

ID  :  コードで入力した5桁の番号

パスワード :IDと同様

センサー情報

！
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3. 利用方法

3.2-4  コブル IoT – 侵入防止警報器(不審者が訪れた際にスマートフォンにアーラムを発生させる)コード

1 2準備 (コブル・メインボード + 超音波センサー距離 + α) コブル・メインボードを接続 - IoT ブロック追加 - ブロックのコーディング

3 「iot.cobl.co.kr」 に接続し、ログインする
(PC、スマートフォン、両方可能)

4 コーディング確認

超音波の距離に従い、アーラムが発生!

スマートフォンで、スイッチを“1”に変更時、

LEDをつけることが出来ます。

※ログインを行う際には、

②番のコードで入力した

IDとパスワードを入力してください。

！
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3. 利用方法

3.3 コブル・プロジェクトの開き方

1 2コブル・スクラッチを実行してファイルをクリック コブル・スクラッチファイルをクリックしてからプロジェクト開きをクリック

3 4 Okボタンをクリックしたらファイルが開きます。プロジェクト開きをクリックし、実行したいものをクリック ５ コーディング確認ができましたら実行してみましょう。
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4. 楽しく活用できるサンプルコード

楽しく応用可能なコブルのサンプル・コード

※ここで紹介している全てのサンプルコードは、コブルサイトからダウンロード可能です。

もっと詳しい製品の組立方法やソースコードの説明などが必要な方は、コブルサイトにアクセスしてください。

コブルサイト ➡ URL : www.ghsolution.co.jp/coka

http://www.ghsolution.co.jp/coka
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4.0 コブル・メインボードの活用(共通)

コブル・メインボードに内蔵されたLED、ブザー、可変抵抗を使ってみよう！
コブル・メインボードの活用

ボードLED(3個)

コーディングに従い、色が変わる

可変抵抗

スティックを回して
値を入力する

ブザー

コーディングに従い、
音が変わる

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

➡ボードLED: 色のオン・オフを実施してみよう

➡ブザー: ド、レ、ミを鳴らしてみよう

➡可変抵抗: 抵抗スティックを回しながら、値が変わることを確認してみよう

※チェックボックスにチェックを

入れると、入力値が表示される。

LED1,2,3に赤色、黄色, 

青色に点灯される。

LED1,2,3が点滅される。

順番通りに1秒ずつ、

ドレミの音が鳴る。

プログラムを実行する場合は、ブルートゥース接続又は、

USBケーブルで有線接続を行い、プログラムを実行して下さい。

※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンクが必要となります。
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4.1 エアー・ピアノ①

組立完成写真

上記②図のように、ブロックを組立てみましょう。

超音波・センサーとブザーを利用し、 距離に応じて音階が異なるピアノを演奏しよう！エアー ・ ピアノ

使用部品

１ ２

超音波センサー距離をメインボードの【UltraSonic】に
【4ピンケーブル】を用いて連結します。
(ピンの手前のところを持ち、優しく接続させます。)

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

温度センサー操作できるのか確認する

組立が完成したらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続を

行い、プログラムを実行して下さい。

※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンクが必要となります。
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4.1 エアー・ピアノ②

超音波・センサーとブザーを利用し、 距離に応じて音階が異なるピアノを演奏しよう！エアー・ピアノ

超音波センサー距離・ブロック、0~400の数字は、
0~400cmの範囲のことを表します。

コマンド・ブロック欄(その他)の【超音波センサー距離】
ブロックにチェックを入れると、リアルタイムで
超音波センサー距離値を確認できます。

このセンサーは前にある物体との距離を
検知するセンサーです。
音波を発射し、返ってくる波形を検知し、
波形や距離により、それぞれの距離を認識
します。

超音波センサー距離・ブロック

・動作確認

➡超音波センサーの距離によってそれぞれ違う音階を出力します。

➡物体は超音波センサー距離が検知しやすい平面なものを利用し、演奏を行ってください。

例)手のひらや文具の下敷きなどを利用し、距離別にかざして音階を確認してください。

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施
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4.2 接近検知踏切①

角度モーター、外部LED、超音波センサー距離、セグメント・ディスプレイ使って、接近検知踏切を作ろう！接近検知踏切

使用部品

組立完成写真

ジョイントブロックにセグメントディスプレイが
前を向くように組み立てます。
※セグメントディスプレイはメインボードの
【7 Segment】に【4ピンケーブル】で
連結させます。

セグメントディスプレイの上にジョイントブロック3個と
外部LED 3個をつなげて組み立てます。外部LEDは、
メインボードの【LED】に【3ピンケーブル】で連結して下さい。

角度モーター・ブロックをメインボード
の【Servo】に【3ピンケーブル】で
連結させます。
そしてポールが上を向くように六角ホ
イールブロックを組み立てます。

反対側に超音波センサー距離・ブロックを組み立て、
メインボードの【UltraSonic】に【4ピンケーブル】で連結します。

１ ２

３ ４

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

温度センサー操作できるのか確認する

組立が完成したらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続を

行い、プログラムを実行して下さい。

※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンクが必要となります。
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4.2 接近検知踏切②

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

0000~9999まで、四桁の数字を表示できる
電光掲示板形式のLEDです。

セグメント・ディスプレイ

外部LED・ブロック

角度モーター、外部LED、超音波センサー距離、セグメント・ディスプレイを使って、接近検知踏切を作ろう！接近検知踏切

外部LEDブロックは、外部LED接続時に指定した
色でLEDに表示することができます。尚、Red/Gre
en/Blueにそれぞれの入力値を設定することが可
能ですので、様々なLED色を組合わせることができ

ます。

・動作確認

➡接近検知踏切は、鉄道等の踏切の動きを

再現したコードとなります。

➡詳細動作については、下記となります。

①初期状態は、踏切の外部LEDの色を緑にし、

遮断棒を90度(上向き)の状態で待機します。

②接近検知踏切は、超音波センサー距離を利

用しております。

接近検知踏切から15cm以内で物を検知する

と踏切のシーケンスが開始されます。

シーケンスの動きとしては、超音波センサー距離

が15cm以内で物を検知すると、外部LEDの

色を【緑→ オレンジ →レッド】に変え、遮断棒を

下ろします。（角度モーターを0度にする）

その後、5秒間待機した後に、遮断棒を元の

状態に戻し、外部LEDの色を【緑】にします。

この動きは、日常生活での踏切の動きを想定し

て具現したコーディングですので、該当コードを

基に、皆さんの様々なアイディアを試してください。

➡スペースキーを押下すると、動きの途中でも初期状態に戻すことが出来ます。

➡セグメント・ディスプレイの初期値は、【0000】に表示し、接近検知踏切から15cm以内で物を検知すると1~9999の間での

ランダム数を表示します。
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4.3 自動シャボン玉マシン①

角度モーターと扇風機を使って、自動でシャボン玉を作る機械を作ろう！自動シャボン玉マシン

使用部品

組立完成写真

2x2ブロックの上に、USBポートをメインボー
ドの【DC motor1】に【2ピンケーブル】で
接続し、USB・扇風機を差し込みます。

1 2

ジョイントブロックが前を向くように、
ブロックを組み立てます。

4

角度モーターは、メインボードの【Servo】に
【3ピンケーブル】で接続します。その後、
角度モーターに、六角ホイールブロックを接続させます。

シャボン玉スティックをポールに差込み、

六角ホイールブロックと接続させます。

3

コマンドブロックの説明、及びコーディング実施

温度センサー操作できるのか確認する

組立が完成したらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続を

行い、プログラムを実行して下さい。※ブルートゥース接続の場合は、

パワーバンクが必要となります。
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4.3 自動シャボン玉マシン②

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

・動作確認

➡キーボードの上向き矢印ボタンを押すと

シャボン玉マシンが駆動します。

角度モーターがプログラムで設定した角度に従って

バブル・スクラッチが動き出します。その際に、扇風

機も駆動しますので、扇風機からの風を利用し、

シャボン玉を作り出す動作となります。

注意）シャボン玉液などは当製品に付属されて

おりませんので、ご了承ください。

➡キーボードの下向き矢印ボタンを押すと

すべての動作が停止します。

角度モーター

15~165度まで操作できるモーターとなり
ます。今回はシャボン玉スティックを上下に
動かします。

角度モーターは【15~165】度まで
向きを設定できるモーターとなります。
六角ホイールブロックとポールを
組合わせて最初は90度に設定し、
角度の位置を調整して下さい。

角度モーターと扇風機を使って、自動でシャボン玉を作る機械を作ろう！自動シャボン玉マシン
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4.4 レーシング・コブルボット①

回転モーターブロック、鋼鉄球ホイールブロックを使って、レーシング・コブルボットを作ろう！レーシング ・ コブルボット

使用部品

組立完成写真

メインボード上面に、4つの6x2
ブロックを組み立てます。

次に、写真のように8x2ブロックと
6x2ブロックを組み立てます。

組み立てた、8x2ブロックの下に、
2x2ブロックと鋼鉄球ホイール
ブロックを組み立てます。

6x2ブロックの下に、回転モーターブロックを組み立てます。(向きに注意！)
※回転モーターブロックの連結は、正面の車輪を基準に、左車輪はメインボード
【DC Motor1】に右車輪は【DC Motor2】に【2ピンケーブル】を用いて接続して下さい。

43
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コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

温度センサー操作できるのか確認する

組立が完成されたらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続

を行い、プログラムを実行して下さい。

※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンクが必要となります。
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4.4 レーシング・コブルボット②

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

回転モーターブロック、鋼鉄球ホイールブロックを使って、レーシング・コブルボットを作ろう！レーシング・コブルボット

メインボードのレインボー・LEDを活かして、
動きによって、LEDの色が変化するように設
定しましょう。

回転モーターの方向設定は、メインボードの接
続箇所（DC Motor 1 or 2）によって方向
が変わります。車輪の横面から見て時計回りか、
反時計回りかによって前後の方向が変わります
ので、向きをよく考えて設定して下さい。

レインボーLED

回転モーターブロック

コブル・メインボード
・動作確認

→ キーボードの前後左右の矢印キーを押すと方向に合わせてレーシングが動き出します。

→ スペースキーを押すと駆動している全ての回転モーターを停止し、メインボードのLEDが赤に変わります。



4242

4.5 キュート・コブルボット①

角度モーター、超音波センサー距離、鋼鉄球ホイールブロックを使って、キュート・コブルボットを作ろう！キュート・コブルボット

使用 部品

組立完成写真

ジョイントブロックと、回転モーターブロックを写真のよう
に組み立てます。(ジョイントブロックの向きに注意)

次は、パワーバンクブロックをジョイント
ブロックの上に結合させます。

メインボードの背面に、ジョイントブロック、鋼鉄球
ホイールブロックを組み立てます。

組み立てしたジョイントブロックの上に、角度モーターブロックと超音波
センサーブロックを連結させます。※角度モーターと超音波センサー距離は
メインボードの【Infrared】と【UltraSonic】に連結してください。

1 2

3 4

※回転モーターブロックの連結は、
左図のようにメインボードを縦に
起こした状態(Power部分が
上向き)で、左車輪はメインボード
【DC Motor1】に、右車輪は、
【DC Motor2】に【2ピンケーブル】
を用いて連結して下さい。

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

組立が完成したらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続

を行い、プログラムを実行して下さい。※ブルートゥース接続の場合

は、パワーバンクが必要となります。
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コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

4.5 キュート・コブルボット②

角度モーター、超音波センサー距離、鋼鉄球ホイールブロックを使って、キュート・ コブルボットを作ろう！キュート・コブルボット

・動作確認

➡キュート・コブルボットは、自分でくるくる回りながら、

移動するロボットです。

まるで、迷路から出口を探すような動きを表現しております。

➡このコード上で表現する動きは、指定された回数分で左右に曲がったり

前進するような動きをコーディングしております。

前進の場合は、超音波センサー距離を利用し、キュートから

20cm以内に障害物を検知した場合は、動きを停止するように

コーディングしております。

➡このようなコーディングによって、キュートがまるで生きているような

動きを生み出せることが出来ます。

このコーディングは一部の例であり、様々なアイディや応用により、

多彩なキュートの動きを生み出せることが出来ますので、

是非ともいろいろな想像を形に変えてみてください。

➡スペースキーを押下した場合は、キュートの動きを全て停止します。
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4.6 変身・コブルボット(車)①

回転モーターブロック、外部LED、超音波センサー距離を使って変身・コブルボット(車)を作ろう！変身・コブルボット(車)

使用部品

１ ２

３ ４

組立完成写真

ベースブロックの下に、回転モーターブロックと
ジョイントブロックを組み立てます。

写真のように、ベースブロックの上面に
メインボードブロックと6× 2ブロックを組み立てます。

写真のように6× 2ブロックを組み立てます。
LEDブロック、セグメントディスプレイブロック、超音波センサー距離ブロックを
メインボードの各接続部に正しく連結し、写真のように組み立てます。

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

温度センサー操作できるのか確認する

組立が完成されたらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続

を行い、プログラムを実行して下さい。

※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンクが必要となります。

※回転モーターブロックの連結
は、コブルボットの正面を基準に、
左車輪はメインボード
【DC Motor1】に、右車輪は
【DC Motor2】に【2ピンケー
ブル】を用いて連結して下さい。
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コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

4.6 変身・コブルボット(車)②

回転モーターブロック、外部LED、超音波センサー距離を使って変身・コブルボット(車)を作ろう！
変身・コブルボット(車)

・キーボードの数字【１】押下す：
➡車モード
・キーボードの数字【２】押下す：
➡ ロボットモード

キーボードの数字キー ・動作確認

※変身・コブルボットのロボットと車のコードは同様です。

➡キーボードの前後左右の矢印キーを押すと方向に合わせてコブルボット車が動き出します。

➡変身・コブルボットは、車型とロボット型のコードを同様に使用できるよう具現しております。

キーボードの数字【１：車、２：ロボット】を押すことでモードが切替わりますので、各型に合わせて操作を行ってください。

➡スペースキーを押すと駆動されている全ての回転モーターを停止し、外部LEDをオフにします。

外部LED・ブロック

外部LEDブロックは、外部LEDを接続時、
指定した色でLEDに表示することができま
す。尚、Red/Green/Blueにそれぞれの
入力値を設定することが可能ですので、
様々なLED色を組合わせることができます。
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4.6 変身・コブルボット①

変身・コブルボット

使用部品

組立完成写真

車・モードから、6x2ブロック、LEDブロック、
セグメントディスプレイ・ブロックを外します。 超音波センサー距離・ブロックやLEDブロックなどの

向きを変えながら組み立てます。

プログラムでコントロールを行うセンサーやブロックの
ピンコネクターなどが外れていないかをもう一度確認します。

43
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メインボード・ブロックの裏面に、パワーバンク・ブロックをメインボード
の【Power】に【USBケーブル】で連結し、組み立てをします。

回転モーターブロック、外部LED、超音波センサー距離を使って変身・コブルボットを作ろう！

前ページで組立した
【変身・コブルボット（車）】を利用
して変身コブルボットを組立てます。

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

温度センサー操作できるのか確認する

組立が完成したらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続

を行い、プログラムを実行して下さい。

※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンクが必要となります。
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コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

4.6 変身・コブルボット②

回転モーターブロック、Exterior LED、超音波センサー距離を使って変身・コブルボット(車)を作ろう~変身・コブルボット

外部LED・ブロック

外部LEDブロックは、外部LEDを接続
時、指定した色でLEDに表示することが
できます。尚、Red/Green/Blueにそれ
ぞれの入力値を設定することが可能です
ので、様々なLED色を組合わせることが
できます。

・動作確認

※変身・コブルボットのロボットと車のコードは同様です。

➡キーボードの前後左右の矢印キーを押すと、方向に合わせてコブルボットが動き出します。

➡変身・コブルボットは、車型とロボット型のコードを同様に使用するよう具現しております。

キーボードの数字【１：車、２：ロボット】を押すことでモードが切替わりますので、各型に合わせて操作を行ってください。

➡スペースキーを押すと駆動されている全ての回転モーターを停止し、外部LEDをオフにします。

・キーボードの数字【１】押下す：
➡車モード
・キーボードの数字【２】押下す：
➡ロボットモード

キーボードの数字キー
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4.7 サッカー・ロボット①

回転モーター、角度モーターを使ってサッカー試合用のロボットを作ろう！サッカー・ロボット

使用部品

メインボードの背面に写真と同じように

8X２ブロックを連結してください。

角度モータをメインボードの【Servo】に

連結し、サッカー足を付着してください。
パワーバンクブロックにUSBケーブルを利用し、

メインボードの【Power】に連結してください。

組立完成写真
ボードに回転モーターを連結してください。

超音波センサー距離をメインボードの

【UltraSonic】に連結してください。

8X２ブロックを固定するために

浅いブロックを連結してください。

１ ２
３

５４ ６

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

温度センサー操作できるのか確認する

組立が完成されたらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接

続を行い、プログラムを実行して下さい。※ブルートゥース接続の場

合は、パワーバンクが必要となります。

※回転モーターブロックの連結は、
コブルボットの正面を基準に、左車
輪はメインボード【DC Motor1】
に、右車輪は、【DC Motor2】に
【2ピンケーブル】を用いて
連結して下さい。
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4.7 サッカー・ロボット②

回転モーター、角度モーターを使ってサッカー試合用のロボットを作ろう！サッカー・ロボット

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

スペースを押したら止まります。

完成写真

上の矢印を押したら前進します。

下の矢印を押したら後進します。

左の矢印を押したら左に回ります。 右の矢印を押したら右に回ります。

キーボードの【A」キーを押したらサッカーロボットの

足が動き、シュート動作をします。

・動作確認

・サッカー・ロボットの具現は、キーボードの矢印方向に合わせて動作するように

具現されております。尚、サッカー・ロボットが移動する際に、メインボードのLEDも

多彩に点灯するようにコーディングしておりますので、共にご確認してください。

注意) サッカーボールは付属しておりません。
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4.8 風船割りコブルボット①

回転モーター、角度モーターを使って風船割りのロボットを作ろう！風船割りコブルボット

メインボードを準備してください

六角ホイールブロックの

角度モータにポールを

装着してください。

組立完成写真回転モーターをメインボードの背面に

装着してください。

角度モーターを付着するためにジョイント

ブロックを上図のように連結してください

５４

ポール装着用の

六角ホイールブロックに

ポールを付けて下さい。

角度モータにジョイントブロックを

装着してください。角度モーターは

メインボードの【Infrared】に

【3ピンケーブル】で連結して下さい。

１ ２ ３

６ 7

※回転モーターブロックの連結は、
左図のようにメインボード
(Power部分が下向き)の
正面基準で、左車輪はメインボード
【DC otor2】に、右車輪は
【DC Motor1】に【2ピンケーブル】を
用いて連結して下さい。

パワーバンクブロックを

メインボードの【Power】に

USBケーブルで連結してください。

組立が完成されたらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続を行い、プログラムを

実行して下さい。※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンクが必要となります。

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施使用部品
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4.8 風船割りコブルボット②

回転モーター、角度モーターを使って風船割りのロボットを作ろう！風船割りコブルボット

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

スペースを押したら回転モーターが全て

止まります。 完成写真

上向き矢印を押すと、前進します。 下向き矢印を押すと後進します。

左向き矢印を押すと左へ回ります。 右向き矢印を押すと右へ回ります。

キーボードの【A】キーを押すと角度

モーターを動かします。

※風船割りコブルボットの動作確認のためには、

風船と鋭い針などが必要となります。

該当製品には、風船及び針などは付属されて

おりませんので、ご了承ください。

尚、鋭い針の取扱や風船割り時の音などについては、

十分にご注意を払ってください。
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4.9 ライン・トレーサー①

回転モーターと赤外線センサーを使って、黒色のラインを自動で追いかけるロボットを作ろう！ライン・トレーサー

使用部品

メインボードの下に赤外線センサーを

装着し、メインボードの【Infrared】

に【4ピンケーブル】で連結してください。

(赤外線センサーが位置するところが

コブルボットの前です。)

メインボードに回転モーターを連結してください。
後ろに8X２ブロックと鉄球車輪を連結してください。

超音波センサー距離をメインボートの【UltraSonic】

に連結し、メインボードの上に装着してください。

パワーバンクブロックをメインボードの【Power】に

USBケーブルで連結してください。

組立完成写真

２１

４

３

５

※回転モーターブロックの連結は、
赤外線センサーの正面を基準に、
左車輪はメインボード【DC Motor1】
に、右車輪は【DC Motor2】に
【2ピンケーブル】を用いて連結して
下さい。

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

組立が完成されたらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接

続を行い、プログラムを実行して下さい。※ブルートゥース接続の場

合は、パワーバンクが必要となります。
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4.9 ライン・トレーサー②

回転モーターと赤外線センサーを使って、黒色のラインを自動で追いかけるロボットを作ろう！ライン・トレーサー

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

赤外線センサー１、２が100以下なら黒線上を走行します。

黒線が存在しない場合には、停止するコーディングです。

完成写真

【赤外線センサー1<100】 & 【赤外線センサー2>100】の

場合は、左(１)は黒線、右は白なので黒線に移動します。

【赤外線センサー1＞100】 & 【赤外線センサー2＜100】

の場合は、左(１)は白、右は黒線なので黒線に移動します。

【赤外線センサー１】と【赤外線センサー２】の値が

両とも、100より大きい場合、白だと判別しますので、

後ろに移動し、黒線を探します。

※赤外線センサーは、光線を地面に発射し

て返ってくる値で物を判別致します。ライン・

トレーサーの場合には、黒と白の測定値を

基に色の区分をします。黒の場合は、光を

吸収するので、返戻値が100より小さい値

が返ってきます。逆に白の場合は、100より

大きい値が返ってくるケースが多いですので

そのデータを基にラインを読み取り走行しま

す。

コブルボットを止める
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4.10 追いかけペットコブルボット①

超音波センサー距離、角度モーター を使って、追いかけペットコブルボットを作ろう！追いかけペットコブルボット

使用部品

回転モーターと車輪をボードに連結します。

(モーター真ん中に２X２ブロック二つを

装着してください。)

ボードの裏に８X２ブロックと

鉄球車輪を装着して下さい。 超音波センサー距離を角度モーターに装着してください。

連結した超音波センサー距離と角度モーターを

メインボードの【UltraSonic】と【Servo】に

連結し、メインボードの上に装着してください。
パワーバンクブロックをメインボードの【Power】に

USBケーブルで連結してください。

組立完成写真

２１ ３

４
５

※回転モーターブロックの連結
は、真ん中の2x2ブロックの正
面を基準に、左車輪はメイン
ボード【DC Motor1】に、
右車輪は、【DC Motor2】に
【2ピンケーブル】を用いて連結
して下さい。

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

組立が完成されたらブルートゥース接続、又はUSBケーブルで有線接続を行い、

プログラムを実行して下さい。※ブルートゥース接続の場合は、パワーバンク

が必要となります。



5555

4.10 追いかけペットコブルボット②

超音波センサー距離・角度モーター を使って、追いかけペットコブルボットを作ろう!追いかけペットコブルボット

コマンド・ブロックの説明、及びコーディング実施

完成写真

コブルボットの前方の20cm以内に物体があ

れば前進します。

コブルボットは超音波センサー距離を利用し、

前方の20cm以内に物体があれば、その

物体を追いかけるコーディングをしております。

角度モーターの方向の初期化を行います。

物体方向という変数を作り 角度モーターの

初期値を90度(前をみる)を設定します。

前方に20cm以内に物体がない場合には、

コブルボットは停止します。

物体方向をスキャンします。

超音波センサー距離と角度モーターを利用し、

前方の180度区間を0度から30度ずつ角度を

変えながら物体をスキャンします。

物体方向＜90度：物体が右側にある時

物体を検知する方向に向きを変えて停止し

ます。（右へ回転して、停止）

物体方向＞90：物体が左側にある時物体を検知する

方向に向きを変えて停止します。（左に回転して停止）

その後、超音波センサー距離が前方の物体を検知して

追いかけるよう、角度モーターの角度を90度に設定します。
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よくある質問

Q. Bluetooth・ペアリング後、 コブル・スクラッチと、コブル・メインボードの連動が上手くできません.

ペアリング完了後、最初の1回はBluetooth連結の時に必ずコブル・メインボードの電源を抜いて、再び接続し直すことで

コブル・スクラッチとコブル・メインボードが正しく起動できます。

Q. コブル・スクラッチと、コブル・メインボードの連結が切れた時はどうしますか？

最初にコブル・スクラッチを終了し, パソコンのUSBポートからUSBケーブルを抜いた後に、再度接続し直してから、

コブル・スクラッチを起動させると、連結できます。一部、安価な海外産USBケーブルはコブル・スクラッチと

コブル・メインボードに連結できない場合がございますので、必ず付属しているUSBケーブルをお使いください。

(短いUSBケーブルは電源ケーブルであるため、データの通信はできません。)

Q. 超音波センサー距離、角度モーターに固定せれている連結線を外しても大丈夫ですか?

超音波センサー距離、角度モーターは線の接続方向性を保つため、専用の接続線を固定した状態で提供しております。

接続線の問題で上手く起動ができない場合は、固定されている接続線を無理やりに外さず、コブルのサポート窓口にメールにて

お問い合わせください。

Q. 角度モーターを使う時に、よく連結が切れてしまします。

角度モーターは電流を一番消費する部品ですので、回路を保護するためにコネクター接続及び分離時、自動的に

リセットする機能が入っております。 連結が切れた場合はコブル・スクラッチを再び起動させると解決できます。

Q. コブル・キットを使う途中、問題が起きた場合や疑問ができた時はどうしますか?

製品を使う途中に起こった問題や疑問は e-mail(cobl@ghsolution.co.jp)でお問い合わせください。

mailto:cobl@cobl.co.kr


HP: http://www.ghsolution.co.jp/coka

E-mail: cobl@ghsolution.co.jp


