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[演習] 
Arduino - Processing 
アプリケーション間通信（FIRMATA）
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Firmataの導入（Arduino側）

より 

を開きます. 1

2

3

StandardFirmata

ファイル／スケッチ例

適切なシリアルポ〡トを選
択するとともに, ポ〡ト名
を覚えておいてください. 

USBを介してArduinoを接続し,  
（ファイルを一切編集することな
く）書き込みを実行してください. 
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Firmataの導入（Processing側）

1

スケッチ／ライブラリをインポート／ライブラリを追加

Librariesタブで, firmataとタイ
プして, 対応するライブラリを
インスト〡ルしてください. 

2 Arduino（Firmata）とSerialの二つの
ライブラリをインポ〡トしてください. 

スケッチ／ライブラリをインポート／Arduino (Firmata)
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Firmataの動作確認（Processing側）

まず, Arduinoを接続しているシリアルポ〡トと
一致する＜添字＞を探してください. 

0 1 2 3

4 5 6 7

このケ〡スでは、4番目（添字としては3）のシ
リアルポ〡ト名が一致しています。この3とい
う数字を覚えておきます. 
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Firmataの動作確認（Processing側）

先に覚えておいた添字
に合わせます. 

Arduino型のobjectの宣言. 以下で, Arduinoのソフト
ウェアで使用していたメソッドは, このobjectのイン
スタンスメソッドとして使用することができます. 

Arduinoのソフトウェアで使用して
いたシステム変数（OUTPUT, HIGH, 
LOW, …）は, Arduinoクラスのクラ
ス変数として使用できます. 

マウスを押す／離すによって, LEDのON・
OFFが切り替わり, 同時に画面の背景も黒
から赤に変わります.  なお, 実行の際には, 
Arduinoは終了しておきます（USBを
Processingのために解放するためです）. 

psketch_LED.pde
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圧力センサの値をビジュアライズする

ArduinoのANピンは, Processing
では整数型のNに対応します. 

0からMax（V）を0から1023のレンジで読
み込みます. この例でのMaxは4.63Vです. 

背景は黒、塗りつぶしオレンジ、
枠線の色は白で、valに応じて長
方形の幅を変化させています. 2200Ω

5V GND

GNDA0

psketch_Touch.pde
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実行結果
圧力センサを押すと, バーの長さが伸び縮みします. 

圧力センサの値をビジュアライズする
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ソレノイドをGUIで動かす
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psketch_sorenoid.pde (1/2)
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draw()

前回ソレノイドの値を変えた時刻
からの経過時間 t をモニタします. 

経過時間が space を超えた場合, 
ソレノイドの値を反転し, t_lastを
現在の時間(ms)に更新します. 

中心からマウスまでの距離に応じ
て, 円の大きさと space を変えます. 

space 大

space 小

だっ、だっ、だっ 、、

だだだだだだ、、、、
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練習１

だっ、だっ、だっ 、、

押さない 強く押す

だだだだだだだっ、、

圧力センサを押すと、GUI上の円が収縮し、それに伴い、ソレ
ノイドの打撃のスピードが高まるようなプログラムを作成して
ください. 

圧力センサ
ソレノイド
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練習２

だっ、だっ、だっ 、、

隠さない 手で隠す

だだだだだだだっ、、

照度センサを手で隠すと、GUI上の円が収縮し、それに伴い、
ソレノイドの打撃のスピードが高まるようなプログラムを作成
してください. 

照度センサ
ソレノイド 情
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練習３

だっ、だっ、だっ 、、 だだだだだだだっ、、

可変抵抗を時計回りに回すと、GUI上の円の半径が収縮し、そ
れに伴い、ソレノイドの打撃のスピードが高まるようなプログ
ラムを作成してください. 

可変抵抗
ソレノイド

時計回り

反時計回り
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課題
マウスの座標とセンサの値に応じてソレノイドの打撃パター
ンが変化するリズムマシーンを作って、演奏してください. 
また、この際、Processing上で連打している様子がビジュア
ルとしても伝わるように工夫してください. 以下はあくまで
も例です. アニメーション表現は各自で工夫すること. 

内側の円とマウス座標
（緑の円）が重なって
いるときに連打する. 

重なりの量によって、
打撃の速さを変える. 

（例えば）センサの値に応じて, 赤
の円の大きさが変化する. 
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正負の電圧を扱う場合（DCモータ）
モーターフェーダー（正回転・逆回転）

http://www.switch-science.com/catalog/1285/

リニアアクチュエータ（伸長・収縮）

型番 SFE-COM-10976
標準電圧 6V~11V
最大電流 400mA~800mA

スイッチサイエンス：2253円

Firgelli：80$
型番 L16-P Linear Actuator

Input Volatage 12V
Stroke 50 / 100 / 140 mm
Gear 35:1 / 63:1 / 150:1

https://www.firgelliauto.com/

参考資料
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Firgelli L16のデータシート
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Motor V+

Motor Ground

POS Wiper

端子5に5Vの接続がある場合, アクチュエータの位置に応じて端子2の電圧が0-5Vで変化する. 

2 V

5 V

4 V

5 VPOS Wiper POS Wiper
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■モータは通常, 一方の端子に, 正の電圧を与えると正回転
（伸長）, 負の電圧を与えると逆回転（収縮）する. モー
タドライバは, これを二つの入力端子に対する正の電圧
の増減によって制御することを可能とします. 

TA7291P　正逆切替モータドライバ（東芝）
２個３００円（秋月）

モータ用電源 0 ~ 20V
ロジック用電源 4.5V ~ 20V
出力電流 1A（max 2A）

■モータドライバにはトランジスタが内蔵されており, 一
般的なモータを動かすのに十分な電流を扱うことができ
ます. 

モータドライバ
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■ ArduinoからPWMの出力ピンを2つ使って, 一方の電圧で正回転
の回転量, もう一方の電圧で逆方向の回転量を制御します. 

モータドライバとArduinoの接続例

■モータ駆動電源は, 使用するモータの入力電圧と合わせます. 

Motor Ground

Motor V+ Vin
5V

Motor Out1 Motor Out2

10kΩ <プルアップ>

ロジック電源

モータ駆動電源
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Arduinoへの書き込みの例（スタンドアローン）

一方が正回転用・もう一方が逆回転用（PWM）

正回転と逆回転を2秒おきに繰り返します. 
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GND
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Firgelli L16とArduinoの接続例 
[with potentiometer]

Motor Ground

Motor V+ Vin
5V

Motor Out1 Motor Out2

10kΩ <プルアップ>

ロジック電源

モータ駆動電源
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POS Wiper

GN
D

A1

POS Positive

POS GROUND

12v

■ ArduinoからPWMの出力ピンを2つ使っ
て, 一方の電圧で正回転の回転量, もう一
方の電圧で逆方向の回転量を制御します. 

■ モータ駆動電源は, 使用するモータの入
力電圧と合わせます. 


