
「デジタル音と
アナログベルを動作」

ROSEボードを使った桜ベル
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構成 ＧＲ－ＲＯＳＥ、サーボモータ、スピーカーを使用

アンプ内臓
スピーカー

サーボモーター
（先端にネジを固定）

サーボモーター
（先端にネジを固定）

ベル
（ネジで叩く）

ＲＯＳＥボード
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デモ 音とサーボのコラボ
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スピーカ音 スピーカ音 スピーカ音 スピーカ音

ベル音（チン！） ベル音（チン！） ベル音（チン！） ベル音（チン！）

1小節目 4小節目3小節目2小節目
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動画 https://www.youtube.com/watch?v=fCmQn3GJspk



プログラム(1/2)

初期設定 1小節目

A1,A2端子から
サーボ出力

A4端子から
スピーカー出力

サーボ1を30度に
して400ms保つ
0度にして800ms

保つ

ラの音（440Hz）を
4分音符（400ms）　　　
で出して400msで　　
　　　　　　　止める

シの音（494Hz）を
2分音符（400ms）　　　
　　　　　　で出して
　　　　　　　止める
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プログラム(2/2)

サーボ2を30度に
して400ms保つ
0度にして800ms

保つ

シの音（440Hz）を
8分音符（200ms）　　　
で出して200msで　　
止める
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2小節目 4小節目



バッテリー
充電器 バッテリー

バッテリーは秋葉原のツクモロボット王国で
売っていました。

バッテリーを付けて、音とベルが動作
しました。アンプ無しスピーカーでも
小さい音が出ました。

バッテリー
アンプ無し
スピーカー
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