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質問の内容

①アナログサーボ(H8サーボ)
②ロータリーエンコーダ、坂道センサの取り

付け方

③クランクやレーンチェンジで、できるだけ速
度を落とさずに曲がるコツ

④カーブ時のブレーキタイミング

⑤DCモーターの電流連続モードについて



①アナログサーボ（Ｈ８サーボ）
自作サーボ＝Ｈ８サーボ



仕様

モータ側Ｚ２０：タイヤ側Ｚ６０（６００°/ｓ）操舵用歯車

１６０ｍｍﾎｲｰﾙﾍﾞｰｽ

日本サーボＥＸ１５ｴﾝｺｰﾀﾞ

直径４０ｍｍ×幅４０ｍｍタイヤ

自作パック（ＧＰ１０００×８本）バッテリ

ＲＣ－２６０ＲＡ×８個（２個／１輪）駆動ﾓｰﾀ数

マクソンＲＥ１６（定格４．８Ｖ １９：１）

無負荷回転数５７００ｒｐｍ（５ｒｐｓ）

操舵用ﾓｰﾀ

ピニオンギヤＺ８×タイヤ側Ｚ５６減速比

１１００ｇ（バッテリ含む）重量

全長５０５ｍｍ×幅１８０ｍｍ×高さ１１０ｍｍ車体
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操舵部（図面）
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②ロータリーエンコーダ
坂道センサの取り付け方



ロータリーエンコーダ

ロータリーエンコーダは車体の中心

１回転１００パルス

（日本サーボＥＸ１５３Ｓ－１００Ｕ）

直径３１．８４ｍｍ、１ｍｍ／パルス

軽く荷重がかかる程度に押さえる

速度制御、坂道測定、距離測定をする場
合の生命線



坂道センサ

スイッチのバーに遊びがあるので、コース
を少しこすっている程度

しっかりしたものを使う（小型のものはすぐ
に壊れる）（本校はＯＭＲＯＮ製）

接点の音がしても壊れているときがある

上り、下りで２回押されるのが問題

（解決法はコースプログラム？）



③クランクやレーンチェンジで、でき
るだけ速度を落とさずに曲がるコツ

わかれば優勝



クランク

ロータリーエンコーダで速度制御をする

クロスラインを読んだ後、５０ｃｍでクランク
を曲がれる最大のスピードに減速する

５０ｃｍクランク以上はタイムロスがある

ハンドルを強くする

外側前輪によるハンドルのアシスト

（前輪駆動なら）

どのクランクも同じ条件で走る



クランクライン通過

定速度になるように制御
（４輪同じ動き）



クランク端

ハンドル右へ
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クランク途中
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センターセンサが
感知するまで継続



クランク終了

駆動

駆動

駆動

駆動



レーンチェンジ

ロータリーエンコーダで速度制御をする

ハーフラインを読んだ後、５０ｃｍまでに
レーンチェンジを走れる最大のスピードに
減速する

Ｒ４５０の切り返しコーナーより厳しい

センサ頼りのプログラム

シーケンス的プログラム



流れ図（レーンチェンジ）

クロスライン

ブレーキ

定速走行

ライン端

一定ハンドル切る

一定距離走行

センサ感知

ハンドルもどす

通常走行



④カーブ時のブレーキタイミング

タイヤを滑らさない

タイヤを滑らさないブレーキ

カーブ中はブレーキをかけない

カーブ突入時にブレーキをかける

ハンドルを切らないうちにブレーキ

ショートブレーキ ｖｓ 逆転ブレーキ

市販サーボは不利（１６ｍｓ周期）

（秒速３ｍで４．８ｃｍ間は制御不能）



⑤ DCモーターの電流連続モード
について

ＰＷＭ制御からＯＮ・ＯＦＦ制御へ

ロータリーエンコーダ

速度一定制御

設定速度＝タイヤのグリップ力の限界



まとめ

軽量化

重心は低く、中心に持ってくる

そのマシンの能力（速度）によって考え方
はまったく違う

分からない所ばかり

何か新しいネタが欲しい
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