
1

Ｂａｓｉｃ　Ｃｌａｓｓ（基礎編）

群馬県立前橋工業高等学校　

電気科　阿佐美　斉

大阪電気通信大学　自由工房
マイコンカーラリーオープンセミナー



2

マイコンカーで心掛けていること

�他人に任せない

�調整箇所を少なくする　　　　　　　　　　　　　

�いつでも完全動作

�真っ直ぐに走る車を製作する　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

�オーバーアクションは控えて最短距離を走る
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Ｂａｓｉｃのイメージ

�デジタルセンサ

�エントリーモデルのラジコンサーボ

�遅い

� フラフラと走る

�落ちる

�制御する楽しみが無い

�キットと解説書そしてサンプルプログラムがあ
るので指導者は楽？
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講習会の流れ

�車体の製作とプログラムについて（基礎編）　　　　　　　　 
製作上の注意事項

    タイヤの製作とセンサ基板の改造
    完走できない理由　 
    Ｒを滑らかに走行をさせる方法１

�改造とプログラムについて（実践編）　　　　　　　　　
ドライバ基板の改造ポイント

　 Ｒを滑らかに走行をさせる方法２
　 クランクと車線変更の攻略
　 電池の管理
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本日の実技ポイント

�モータの測定

�ギヤボックスの調整

� タイヤの製作方法

�車体材料の紹介

�センサの改造

�完走できない理由を考える

� Ｒの走り方と練習方法
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昨年製作した車体の特徴

� ＦＲＥＥモード搭載ドライバ基板

�接触箇所の少ない電池ボックス

� コネクタの交換

�シンプルな車体

�小径軽量な駆動輪

�極小軽量な前輪

�調整したギヤボックス

�選別したモータと電池の使用
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Ｂａｓｉｃの魅力

�限られた条件の中で走る

�自分の目と耳で感じながらプログラムできる

� Ｂａｓｉｃで得たことはＡｄｖａｎｓへフィードバック
できる
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１.車体の製作

ハードウェア編
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指定モータ

使用には注意が必要
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モータの選別

�約２．８Ｖ（電池２本）で回して、異音や振動が
あるものは使わない。約半分が使用できない。

�正逆転それぞれ３０分程度、慣らし運転後に
電流を測定。１００～１３０ｍＡ程度。

�ほぼ同じ電流値のモータを組み合わせる。

� Ｂａｓｉｃでは１ヶ月ぐらいは交換しないで使える
と思う。（それ以上は試していない）
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モータ単体での測定
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ギヤボックに取り付けて測定
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ギヤボックスの組み立て

�必ず机の上などの平らな上に置いて組み立
てる。グリスを忘れない。

�一度にネジを全て締めないで、モータを回し
て電流の値が大きくならないように締める。タ
ミヤのギヤボックスに取り付けても電流値は
あまり変わらない。

�締まらないネジがあったり、壊れている物は
使用しない。
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ギヤボックスの取り付け

�シャーシにギヤボックスを取り付けても電流
値が変化しないか確認する。

� ２つのギヤボックスの位置が曲がっていない
か確認する

� ２つのギヤボックスにシャフトを貫通させてみ
る
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滑らかに貫通できるか
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指定サーボについて

非力なサーボを生かす
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� トルクが無いので前輪はコンパクトに仕上げ
センサアームも軽く仕上げる

�なるべく軸にストレスを与えないようにする

�無理に制御周期を短くしない

　 ８ｍｓは危ないと思う

�意外と個体差が大きい　　　　　　　　　　　　　
左右の切れ角や制御周期など

�そのサーボ専用のプログラムとなる
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駆動方式と前後のバランス

前輪駆動か後輪駆動か
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前輪駆動

�最初の優勝マシンは前輪駆動であった

�駆動力で非力なサーボをアシストできる

�正確な制御をしないとステアリングが暴れる

�加速時に駆動輪（前輪）に加重がかかりにく
い

�ブレーキが強い
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後輪駆動

� ２回目以降の優勝マシンは後輪駆動である

�滑らかで素直な走りが期待できる

�加速時に加重が駆動輪（後輪）にかかりやす
い

�ブレーキが弱い
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前後の重量バランス

�駆動輪側にやや多めに重量がかかるように
電池ボックス等を配置する

�後輪駆動であれば　　　　　　　　　　　　　　　　　
前：後＝４：６から４．５：５．５ぐらいか

�間違えると、加減速に乱れが出たり、カーブ
で曲がれなくなる
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駆動輪について

車はタイヤが勝負
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駆動輪の直径

�直径が大きいとトップスピードの伸びは期待
できるが、加速と減速に問題が出てくる。

�直径が小さいとトップスピードの伸びは期待
できないが、加速と減速で有利である。

�ＭＣＲのコースでは直線は６ｍ程度であるの
で素早く加速し減速も可能なサイズを選定す
ることになる。５～５．３ｃｍぐらいがＢＥＳＴで
あると思う。実験と体験での値である。
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駆動輪の重量

�重量は意外と加速と減速に影響を与える。現
在の重量は１輪当たり１２ｇ以下である。

�軽い車輪では驚くほどブレーキが効くように
なる。
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ゴムタイヤだけで１５ｇある
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製作したもの
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タイヤの幅（考察）

�アドバンスでは幅広のタイヤが多い

�非力なモータ（１輪１モータ）と軽量な車体で
は幅の狭いタイヤの方が加重がかかりやす
い

�キット付属のホイールの２５ｍｍ程度が良い
感じ
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トレッド（考察）

� Ａｄｖａｎｓより遅いコーナーリングスピードとな
るのでトレッドは狭くても大丈夫そうである

�狭くすることでコーナーでの外輪はセンターラ
イン寄りを走行できる

�同じ回転で走行した場合センターライン寄り
を走行した方がコーナーリングスピードが上
がる
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タイヤの製作方法

�準備するもの　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
強力両面テープ（幅２５ｍｍ）　　　　　　　　　　　　　　　　　
厚さ２．５ｍｍの隙間テープ　　　　　　　　　　　　　　　
シリコンシート

扱いにくいキットの付属品を生かす
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製作手順

�キットのホイールにはリブがあるために直接
スポンジを巻きにくい

�スポンジを巻きやすくするために溝にスポン
ジテープを貼る

�その上に強力両面テープを貼る

�その上にスポンジテープを貼る

�シリコンシートを貼って完成
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車体の製作について

強く軽く精度良く
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ユニバーサルプレート

�入手しやすく加工も楽である

�穴が開いているため意外と精度良く組み立て
られる

�重量は１．５ｍｍのＦＲＰと同等

�柔らかいので補強が必要
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センサ基板

デジタルセンサでも外乱光防止
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センサ基板の改造

�赤外ＬＥＤを通して外乱光が進入する

� ＬＥＤの上部を黒くする

�センサの感度が安定して調整が楽になる
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改造前（下）と改造後（上）

透
明

黒
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セメダインＳＵＰＥＲＸを塗っただけ
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センサ調整のポイント

�必ず走行させる場所で調整する

　 車検場所と走行場所が異なる場合は要注意

� コースアウトしたら必ず確認をする

�走行後センサに埃が付着していないか

�黒でＬＥＤが消灯するようにしてから合わせる
と楽に合わせられる

�灰色ではＬＥＤが点灯するようにする
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ここでは点灯しない
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ここで全て点灯する
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２.プログラムの調整

ソフトウェア編
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走行プログラムについて

マイコンカーの醍醐味

ライバルと同じスピードで走れない
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Ｒの走り方（１．８ｍ／ｓ）

�プログラムの改造（センサパターン等）

�左右の内輪差を計算する

�計算が面倒であればｄｉｆｆを入れる

�走行スピードを上げる
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Ｒの練習方法

� ４５０Ｒの円形コースを滑らかに走行できるよ
うに調整する

�プログラムで詰められないところはセンサ　　
アームの長さを変えることで対応する
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完走できない理由を考える

マイコンカーは

プログラム通りに動作する
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マイコンカーは悪くない

�プログラム通りに動作する。

�プログラムに記述されていないことはやってく
れません。

�壊れたり、性能が異なった部品を使用してい
ないか。
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ｋｉｔプログラム

�理想的な走行をすることを前提として記述さ
れている。

�理想的ではない場面を想定して自分で修正し
なければ完走できない。

�理想的でない場面の代表的なものがクロスラ
インとハーフラインの見極め。
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制御の基準がずれていないか

�左右のモータの特性は揃っているか。

�ギヤボックスの噛み合わせはどうか。

�ギヤボックスの組み付け状態はどうか。

�サーボのセンターは合っているか。

�センサの感度調整はどうか。
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真っ直ぐ走る車を作る

�車体に歪みが無いか。

�ハンドル０度の状態で押して６０ｃｍ以上真っ
直ぐ走るか。

�モータを駆動させてどのぐらい真っ直ぐ走る
か。

�左右前後のタイヤの接地状態はどうか。



57

話は最後まで聞く？

�センサ状態の確認を１度だけで実行しない。

�進入角度の大きさやセンサ感度のバラつきに
よって誤ったセンサ状態がありうる。

�起こりうる状態を考慮してプログラムを作る。
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クロスライン検出

/********************************************************/
/* クロスライン検出処理                                          */
/* 戻り値 0:クロスラインなし 1:あり                          */
/********************************************************/
    b = sensor_inp(MASK3_3);
    if( b==0xe7 || b==0x67 || b==0xe6 || b==0x66 ) {



59

右車線変更検出

/********************************************************/
/* 右ハーフライン検出処理                                      */
/* 戻り値 0:なし 1:あり 　　　                                     */
/********************************************************/
    b = sensor_inp(MASK4_4);
    if( b==0x1f || b==0x3f || b==0x7f ) {



60

新しいｓｐｅｅｄ関数の追加

� クランクではｃｎｔ１の時間のタイミングのみで
走行している。

�完走させようとスピードを落とすとタイミングが
ずれてコースアウトしてしまう。

� ＤＩＰＳＷに関係なくｓｐｅｅｄが設定できる新し
いｓｐｅｅｄ関数を追加することで解決できる。
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通常のｓｐｅｅｄ関数

/************************************************************************/
/* 速度制御 　　　　　　　　　　　                                                        */
/* 引数　 左モータ:-100～100 , 右モータ:-100～100                      */
/*        0で停止、100で正転100%、-100で逆転100%                     */
/************************************************************************/
void speed( int accele_l, int accele_r )
{
    unsigned char   sw_data;
    unsigned long   speed_max;

    sw_data  = dipsw_get() + 5;         /* ディップスイッチ読み込み */
    speed_max = (unsigned long)(PWM_CYCLE-1) * sw_data / 20;
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追加するｓｐｅｅｄ関数

/************************************************************************/
/* 速度制御2   ディップスイッチは関係ない 　　                              */
/* 引数　 左モータ:-100～100 , 右モータ:-100～100                      */
/*        0で停止、100で正転100%、-100で逆転100%                    */
/************************************************************************/
void speed2speed2speed2speed2( int accele_l, int accele_r )
{
    unsigned long   speed_max;unsigned long   speed_max;unsigned long   speed_max;unsigned long   speed_max;

    speed_max = (unsigned long)(PWM_CYCLE-1);    speed_max = (unsigned long)(PWM_CYCLE-1);    speed_max = (unsigned long)(PWM_CYCLE-1);    speed_max = (unsigned long)(PWM_CYCLE-1);

プロトタイプ宣言にも登録を忘れないで
　　　　　　void speed2( int accele_l, int accele_r );



63

使い方

� speed2( 100 ,100 );とすればＤＩＰＳＷに関係
なく常に１００％の出力となる。

� クランクの中では４０～５０ぐらいで調整する
と良いと思います。
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�講師ブログ

　http://mmc07.blog95.fc2.com/

�講師動画ページ
http://www.youtube.com/user/aiMMC07


