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Quick Programming 
 ���� �

“Emergency!!  Emergency!!” 
突然所内に警報音が鳴り響いた。 

”危険物発見　直ちに避難せよ” 
どうやらすぐに逃げないと死んでしまうらしい。 

もうだめだ… 
と諦めかけた時、iPhoneの通知が鳴った。 

”何だろう？” 
そこに表示されていたのはカメラだった。 

そこでいつも持ち歩いている極秘資料の暗号を写した。 
すると突然後方からすさまじい音が聞こえ、僕は気を失った。 

共同製作者 -Partner

ストーリー　-Story

H’2 宮嶋 優大
M’3 高橋 秀明

-10-



このシステムではiPhoneを用いてQRコードで書かれたプログラムを読み取り、赤外線
で通信しロボットを動かす。おおまかなシステム概要は次のようになっている。

図１　モデル図

具体的にはQRコード、iPhone、iPhoneAPP、赤外線送信装置、赤外線受信及びデバイ
ス制御装置、デバイス本体から成り立っている。
では順を追って見ていこう。

QR-Code
　QRコードとはQuick Response Codeの略で、小さな正方形の点を
縦横同じ数だけ並べたマトリックス型二次元コードである。高速読
み取りができるように開発された。３隅の四角い切り出しシンボル
が特徴的だ。近年では広告や遊園地の入場券、航空券などに使われ
ていて、誰しも一度は必ず見たことがあるだろう。バーコードは横
方向にしか情報を持たないのに対し、QRコードは縦横に情報を持
つ。
　QRコードは意外と高性能である。格納できる情報量が多く、数字だけでなく英字や漢
字など多言語のデータも格納できる。また、誤り訂正機能が付いているため、コードの一
部に汚れや破損があってもデータの復元が可能である。最大30％まで訂正可能なのだ。

　このシステムではこの QRコードを使い、ロボットのアルゴリズムの組み立てを行う。

概要 -Summary

図２　QRコード　
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簡単に言うと、ロボットをどう動かすか決めることができるのである。このQRコードを
変えることによって、ロボットの動作が変わる。QRコードには動作コード、動作の継続
秒数（または動作回数）を表す１Bytのデータの集合が書かれている。
　今回、アルゴリズムの組み立て方法にQRコードを選んだ理由はアルゴリズムの組み立
てを物質化し、実際に手にとって変えられるようにするためである。従来では、LEGO社
のMindstormsのようにパソコンを使ってアルゴリズムの組み立てをパソコンで行いロ
ボットを動かすというものがあったが、パソコンの知識が必要だったり、操作が難しかっ
たりして対象年齢が高かった。（普通にプログラミングするよりかはよっぽど簡単だが）
そこで、アルゴリズムの組み立てを物質化することにより、より直感的に、より容易にア
ルゴリズムを組み立てることができるのだ。言ってしまえば、子供がパズルを組み立てる
のと同じ要領だ。ただ、パズルの組み立て方は無限大である。100回組み立てれば、100通
りの動作をする。これは幼い子供達の発想力を膨らませること間違い無しである。

iPhone
　これは持っている人も多いでしょう。Apple社のiPhoneである。展示ではiPhone5を
使っているがiOS8.0以上の端末であればどんなiPhoneでも動く。
　これを使おうと思った理由は身近にあるものを使ってロボットを操作したいと思ったか
らだ。

iPhone App
 　iPhoneアプリとはiPhoneで動くアプリケーションのことである。AppStoreでは100万
点を超えるAppが販売/配布されている。iPhoneアプリの開発にはいくつか必要なものが
ある。それは「Mac」、「Xcode」、「Apple Developer登録」、「開発言語の知識」、
この四つである。

　「Mac」、これはiPhoneアプリの唯一の開発ソフト、Xcodeに付随する。XcodeがMac

専用のソフトのため必然的にMacがなければ開発ができないのだ。これがiPhoneアプリ開
発における一番の壁であるだろう。Macはご存知の通り高性能が故に値段が高い。Macが
ないから開発を諦めたという人も少なくはないと思う。

　「Xcode」、これは先ほど述べたが唯一のiPhoneアプリの開発ソフトである。MacStore

で無償で配布されているため、問題はないだろう。Xcodeはプログラムのコードを書くた
めのエディタや部品をドラッグ＆ドロップするだけでアプリの見た目を作ることができる
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インターフェースビルダー、自分が書いたプログラムをコンピュー
タでもわかる下級言語に変換するコンパイラ、プログラムの動作に
問題がないかプログラムの実行中に動作を止めて中の状態を確認で
きるデバッガが入っている。また、実機がなくても試せるiOS 

Simulatorや二つのファイルを比較できるfilemergeなどのソフトが
標準で付属している。Apple社ならではのグラフィックでとても見
やすく、使いやすくなっている。iPhoneアプリやMacアプリの開発
に特化しているが、多様なプログラミング言語のソースコードをコンパイルできるため普
通にプログラミングエディタとしても十二分に使える。

　「Apple Developer登録」、これは自分が作ったiPhoneアプリを実機で動かすためには
Apple Developer登録が必要なのである。そして登録するためには年間参加費＄99、日本
円にして12744円（2015年4月現在、ちなみに2015年1月までは8424円だった）を支払わな
ければならない。iPhoneアプリ開発における二番目の壁であるだろう。これをすると同
時に自分が作ったアプリをAppStoreで配布または販売することができる。また、アプリ
の販売で出た利益や広告収入の一部はAppleから受け取ることができる。

　「開発言語の知識」、当然ながらiPhoneアプリの開発にはプログラミングの知識が必
要だ。iPhoneアプリの開発言語はObjective-Cとその後継位置づけられるSwiftの二種類が
ある。どちらもオブジェクト指向であるため、C言語に比べ記述する内容が少し複雑であ
る。Swiftの詳しい記述の仕方はネットや本を見て調べてほしい。

　では、このシステムで用いているiPhoneアプリの詳細について説明する。このiPhone

アプリでは「QRコードの読み取り」、「アラート表示」、「コード変換」、「赤外線で
のコードの送信」、この四つのことを行っている。
　「QRコードの読み取り」はカメラを使いQRコードを検索し、認識したら10進数のコー
ドに変換する。どの角度でも読み取れるようにアルゴリズムが組まれている。
　「アラート表示」はQRコードを認識すると、選択肢がついたアラートを表示する。送
信するデータが正しかったら送信ボタンを押し、次のステップに移る。キャンセルを押す
と、もう一度QRコードの読み取りを行う。
　「コード変換」は読み取ったコードを赤外線で送れるように変換し、それを音声ファイ
ルにする。作成する音声ファイルはwavファイルである。詳しいことは次節、赤外線送信
装置にて説明する。
　「赤外線でのコードの送信」は「コード変換」で作った音声ファイルの再生を行う。赤
外線送信装置をイヤフォンジャックにさしているため、これによって赤外線を発している
　このアプリはAppStoreにて配布する予定である。

図３　Xcode
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赤外線送信装置
　赤外線通信はテレビのリモコンや携帯電話の通信等に使われている。赤外線受光素子は
600μsごとに38kHzの信号が入っていればL、そうでなければHが出力される。
　送信するデータは開始コマンド、データ容量、データ、終止コマンドによって構成され
ている。このデータを、Hは38kHzの正弦波600μs、Lは無信号に変換し、これを送信す
る。
　iPhoneには赤外線装置が付いていないため、イヤフォンジャックに接続する赤外線送
信装置を作った。赤外線LEDを二つ使い、カソードをどちらもGNDに、アノードを片方
をR、もう片方をLにつないだ。iPhoneの性質上、赤外線通信に必要な周波数の電気信号
を出せなかったため、二つのLEDを交互に光らせることにした。

赤外線受信及びデバイス制御装置
　赤外線を受信して、コードを変換し、実行する。マイコンはPIC24Fを使っている。

デバイス本体
　戦車のような外見をしていて、前進/後退（２段階の速度調節可能）、左/右回転（90°/

180°/270°/360°）、停止、玉発射ができる。

iPhoneアプリの開発は全てネットを参考にし、手探りに行った。Swiftはc言
語と違い、オブジェクト指向なので理解するのに時間がかかった。Swiftの記述
自体は簡単だったが、標準で装備されているクラスの使い方に苦戦した。
もともとはQRコードをパズルのようにして、自由に組み合わせられるよう

にしたかったが、QRコードが高機能すぎたため逆に扱いずらく、現状ではで
きていない。

今回は売り物の両立とがたいへんでした。しかしプログラムが学べたので良
い経験になったと思います。来年はサーボモーターなどを使った難しい製作に
チャレンジし後輩に教えていきたいです。

感想 -Impressions
宮嶋

高橋
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産ミガメ 
      製作者 Ｈ２渡辺悠太  
        Ｈ１和田直輝 
        Ｍ３飯島勇人 

ストーリー 
むか～しむかし、あるところにコニシといううさぎと、何の変哲もない亀がい

ました。 
 
あるとき、亀はチカチカの基板をつくりながらコニシとうさぎの魅力について

語り合いました。 
亀「にわか wwwwww、うさぎ wwwwwwwwwww」 

(飛び交うつまようじ！！！！) 
コニシ「だからなんで投げるんだよ（ ●｀ ε´●）拾うの大変なんだ

よ！！！！！！！！！！」 
「もう怒った。じゃあ走って勝負を決めよう、この物大から広尾駅までの坂を

どっちが早く着けるか」 
話の流れでコニシは亀に競走を持ちかけてしまいました。 
 
しかしながら、勝負は亀の勝ちに決まっていました。小西はうさぎではありま

したが重力に逆らうことが精一杯ででんぐり返しもうさぎ跳びもできなかった

からです。 
 
競走の前日、亀はどうせならばかっこよく勝とうと自らの身体を機械に作り変

えました。 
鋼鉄の足、8 つのサーボモーター、それらを統べる超音波通信！！ 
また、対コニシ用の大砲と、より軽量化の実現した発泡スチロール製の甲

羅！！！！！ 
これがあれば無敵だと思った亀はその場で寝てしまいました。 
途中ですがいったんストーリーは終わりです。続きは最後の感想まで。 
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外観 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
わかりづらい絵を失礼します。ストーリーにもありましたがこの亀は無線で動

いています。上部に超音波通信のアンテナがありリモコンと送受信しています。

足は甲羅の内部と地面と接する部分の付け根に関節がありサーボモーターで動

いています。甲羅にあるサーボが足を持ち上げ、付け根にある方が 180°回転さ

せてもとに戻すことで進んでいます。大砲はピンポン球が発射される予定です。 
 

概要 簡単にこれがどんなものか知りたいならこれを読むべし 

まず最初にこれを読んでいるあなたからするとカメとはどのようなものでしょ

う？歩くのが遅い、長寿、甲羅が固い、かわいいなどなどいろいろあると思い

ますが、なんと‼このカメは‼歩くのは遅い（本物よりは早いかな？）、手荒に扱

ったらすぐに壊れる（短命）、甲羅もやわらかい（発泡スチロール）、不恰好と

まあ本物のカメと比べるとひどいことこの上ないです。 
まあ自虐ネタはこのへんにしといて真面目にこれを紹介すると本体は甲羅が発

泡スチロールでできていて、中身に基盤やらモーターなどいろいろが入ってい

ます。動き方には二種類あり、普通にカメらしく歩くのと足をしまって甲羅が

回転するというものがあります（マリオのノコノコみたいに）。電源は電池とＡ

Ｃアダプタを使っています。当初はコンセント要らずの電池などだけで動かし

たいと思っていましたがそれだと大量の電池を使うことになってしまうのでそ

れはあきらめるかもしれません（これを書いているときはまだ製作の途中なの

で何とも言えません）。本体を動かすための通信は超音波通信を使っています。

それとこれはまだ製作途中なので実際に作るかわかりませんが余裕があれば本
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体の上に砲台もつくかも知れません。 
ここでは大まかにしか説明をしていないのでもしここを読んで気になったら後

の部分をめんどくさがらずに読むことをお勧めします。 
担当者は本体が飯島・和田、プログラムが和田、通信が渡辺さんです。 
ここからは各部位の細かいところを紹介していきます。 
 

ウォーキングタートルの生態 
歩き方…このカメの歩き方は普通のロボットや人間などにみられるような

歩き方とは違う歩き方とその場で回転するという歩き方があり

ますが、回転する方はただ足をしまいＤＣモーターを回転させて

いるという単純極まりないのでこれ以上の説明はなしとさせて

いただきます。 
 それではもう一つの歩き方の方を説明します。ロボットや人間は

足を地面からあげて歩くやり方やキャタピラを使い戦車のよう

に歩くやり方が一般的だと思いますが、このカメは人間でいうす

り足みたいな歩き方をしています。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

上の図を説明すると、先のとんがっている部分をほとんど動か

さずに反時計回りに動かすと反対側が上に上がるという原理を

利用して歩いています。（図がわかりにくくてすいません） 
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足………金属でできていて、固い。形は陸ガメ風じゃなくウミガメ風の形をし

ています。裏には滑り止めがついています。サーボモーターという細

かい角度の調整ができるモーターを一つの足につき二個ずつ使って

いて、それが四足あります。 
 
 
 
   言葉だけの説明は難しいので以下↓カメの足部分 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①…下から見える足の部分。地面に接している部分には滑り止めもついていて

滑りにくくなっている。 
②…この小さい長方形のものは右上のものと一緒で、サーボモーターの動く歯

車の部分です。 
③…すぐ右側にあるものと同じものでサーボモーターというものです。上の図

だと少しわかりづらいですが左は縦、右は横に置いてあります。プログラ

ムは主にここで使われていて、コントローラーで前に進むというボタンが

押されたら前に進めるように複数のサーボモーターを同時に制御するとい

うようなプログラムが書かれています。 
④…ここの部分は足とは直接は関係ないのですが甲羅と腹の鉄板部分です。 
 

甲羅……発泡スチロールでできていて衝撃とかには多少は耐えられてもなに

かに刺されたりするのには非常に弱い。半球ではなく中が空洞にな

っていてなかの基盤などが落ちてしまったり中身が見えてしまうこ

とを防いでいる。この部分に関していうとただ中に空洞がある発泡

スチロールを被せただけです。 

①  ②      ③ ④     
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なぜ発泡スチロールなんていう耐久性が微妙なものを使っているの

かというと発泡スチロールはほかの材質に比べるとものすごく軽い

んです。後でこのカメの歩き方も書くと思いますが本体が重すぎる

と歩くのに支障が出かねないんでものすごく軽い発泡スチロールで

できています。それなら薄い金属やプラスチックで作ればいいんじ

ゃないかと思う人もいると思いますが、きれいな半球を作るのが自

分たちの技術力だと難しいのとお手頃な値段でも売っていなかった

からです。 

腹部……裏から見ればわかると思いますがこのカメの腹部は甲羅とは明らか

に違うものでできています。それはなんと金属‼甲羅よりも耐久力に

勝っています。これも甲羅と同じく金属板を切ってつけたという簡

単なものです。なぜ金属を使ったのかというと中にいろいろつける

ときに加工が簡単だからという理由です。 

武装……カメの甲羅の上には砲台がついており、どのように球を飛ばすのか

というと二つのモーターをそれぞれ逆に回転させそこに球を落とす

ことによってとばすというものです。残念ながら今のところ球は一

発ずつしか発射することができません。いつか時間があったら改良

して連射などをできるようにしたいです。 

基盤 
この基盤はカメの甲羅の中に搭載されています。下の絵を見てもよくわかんな

いと思うので各部品がどのようなものか軽く説明します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ②     ③ 

 
⑤ 

 
 
④ 

①  
⑥ 
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①…「ＤＣジャック」電源を供給しているものです。５Ｖ電源を使っています。 
②…「モータードライバ」これは直接ＰＩＣの出力ピンをモーターにつなぐと

電流が足りないためにうまく動かすことができないので、モータードラ

イバを経由して電流を増幅してモーターにつないでいます。 
③…「テスト用スイッチ」コントローラーのボタンを使ってもこのカメは動く

んですがテスト用として基盤にもカメを歩かせるスイッチがあります。 
④…「サーボモーターピン」名前の通りサーボモーターに使うピンですサーボ

モーターはここに接続することで動いています。 
⑤…「pic」これは pic というものでプログラムはここに書きます。今回は

pic16f1938 という pic を使っています。 
⑥…「書き込みピン」ＰＩＣキットというものを使ってパソコンとＰＩＣをこ

の書き込みピンを通してつなぎ、プログラムの書き込みや動作テストな

どを行います。 
 

超音波 
ここからは H2 の渡辺がお送りします。なぜ超音波なんてつけたか、超音波使い

たかったんです。いいでしょう。つけたって。以降は超音波の簡単な説明と回

路のみです。 

  超音波とは 
 超音波とは人間には聞こえない高い音の総称であり、一般には 20000Hz 以上 
 僕が使っているのは 40000Hz の音です。まるで危ないという偏見持っている

人もいるかもしれませんが、この程度の音の大きさ高さじゃ普通の音聞いて

るのと変わりませんよ～。30kHz 位は聞こえる可能性がありますが、40kHz
は人間には聞こえません。聞こえる人は思い込みか人間やめてますっ！ 

 特徴は扱いやすい、向きを合わせないといけない、障害物に弱い etc. 
 こんなのなぜ使ったか？使いたかったからだよ！ 

 超音波回路 
 基本的には市販品の送信機(40kHz)を受信機(10～50kHz)で受けてそれの可

聴部分をハイパスで切るというものです。もともと FM をやろうとした名残

が受信機にあるのですが、もともとしっかりとしたバンドパスフィルタを作

っていたのですが失敗し今の形です。とても回路はシンプルです。 
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感想 
Ｍ３飯島 今回はチカチカ隊長の役職が長引いてしまい、あまり関われません

でしたが、本体を担当していました。初めはサーボモーターの加工の仕方も分

からず、大変でしたが、先輩方の指導のおかげもあってある程度扱い方がわか

るようになりました。やはり金属加工は楽しいなぁと思いました。 
来年はプログラミングにも挑戦してみたいです。 
 
ストーリーの続き 
寝坊などしない亀は翌朝ちゃんと起き、コニシと同じタイミングで物大に立ち

ました。 
コニシ「さーんぽしてるだけ～」 
亀「wwwwwwwwwwwwww」 
物無「よ～い、どん！！！！」 
刹那、亀の砲台から 744 本のつまようじが発射される！！！！ 
コニシ「だからなんで投げるんだよ（●｀ε´●）！！！！！！」 
亀「このすきに！！！」 
そう、亀はピンポン球を発射する大砲をこの日のためにつまようじ仕様に換え

てきたのです。 
勝負は決したかに思われました。 
コニシ「否！！！」 
「くらえ！！！前回り受け身ぃぃぃぃぃぃぃぃぃぃぃぃぃぃ」 
そう、コニシには伝家の宝刀前回り受け身が合ったのです。 
亀「グバぁぁ、ごほ」 
亀はその場で分解されてしまいました。 
 
Ｈ１和田 今回は三人で一緒にカメを作っていましたが飯島とは飯島がチカチ

カをやり始めてしまったせいもありあまり一緒に製作できなく、渡辺さんとも

本体と通信担当という違いからそこまで協力して製作をすることができなかっ

たので来年また誰かと一緒に製作することがあればもっと協力してやってみた

いと思いました。来年はもう少し難しいことにも挑戦したいと思いました。 
 
H2 渡辺 ああ、超音波で一年が終わってしまった。もっとさっと終わらせて別

のことしようと思ってたのに…。和田君ごめんね。一人で本体プログラム任せ

て。飯島も頑張ってね。今からでも亀協力…。まだ超音波終わってないや…。 
はい。楽しかったなぁ。個人的には楽しめたと思います。以上 
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Name 
 small maroon号 
 Producer H2 Ryotaro.Y 
   H1 Keito.S 
   Follower butumu 
Story 
この世界はブラック久松の手によって闇に染められようとしていた。 
そこで立ち上がったのはホワイト久松自分の分身の横暴を止めるため立ち上がった。 
しかしホワイト久松は力が驚くほどに弱い。 
そこで彼はこの small maroon号を作り上げた。 
この世界を救うことができるのか。ホワイト久松の隠された秘密とは。 
こう御期待。 
Image  
中姿勢 

 

高姿勢 
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四足 

 

 
低姿勢 

 

 
コントローラー 
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About  
六足で動くロボットです。低姿勢、中姿勢、高姿勢、四足の四つの体勢で動きます。

動き方として低、中、高姿勢は六歩行へ進み、右左に回ります。中姿勢は大きく回るの

と小さく回る、の二種類に分かれています。で四足は前後に回り前後に進みます。一つ

の足につき３つのサーボにつき、計 18個ついています。サーボが一個 1000円チョイ
なので 20k円ですね。高いなと思います。 
 
 
 
 
 
 サーボモーターとはパルス波を送って制御します。パルス波はデジタルの Hと Lの
信号を繰り返し送り、アナログのように見せかけるものです。するとその Hと Lの比
に合わせてサーボの角度 
が決まります。サーボは 
一周 360°回らずに半周 
180°しか回りません。 
180°の角度にそれぞれ 
に対応した Tと t の比 
率に対応しています。サーボモーターのメリットは四角いので加工した金属と組み合わ

せやすいです。後、角度が絶対的に決まっているので初期位置を気にする必要がないで

す。デメリットは 180°しか回らない,価格が高いことです。サーボは Tが 20msでｔ
が 1～2ｍｓですがそれぞれのサーボでHになっている時間をかぶせないようにしても
時間が足りません。ですから多少サーボそれぞれの Hのタイミングをかぶらしていま
す。 
 足の関節はそれぞれ横に動かすのに 1つ縦に動かすのに 2つです。中姿勢は縦の関節
が 45°ずつ、高姿勢は本体側の縦の関節が 90°曲がり、低姿勢は本体からもっとも遠
い関節が 90°曲がっています。四足は前足と後足を上げています。四足は上げている
足がバランスを崩してくるので 
 コントローラーは有線です。8つのボタンとアナログスティックがついています。4
つのボタンが姿勢を変えるもの、ほかの 4つが旋回するものです。アナログスティック
は進む方向に傾けると進みます。アナログスティックは AD変換というものをしていま
す。AD変換とは 0～5Vを 1024等分するものです。アナログスティックはスティック
の位置によってそれぞれのピンの抵抗が変わり電圧も変わります。その電圧によってス

ティックの位置を PICで判定して縦 3等分横 3等分の 9等分で位置を分けています。
AD変換は難しいものではなく 
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歩き方では足の角度を変えた時に足の接地点を変えないように少しずつ関節の角度

を変えながら歩かせていきました。ですので物理シュミレーターなどは使っていません。

1つ 1つ変えていって歩かせています。 
 
Impressions 
H1 Ryotaro.Y 
 今までのどの年よりまじめにやりました。足が多いのでバランスを取るのは楽でした

が制御が多くて大変でした。プログラムが 1動作につき 18個の角度を指定しているの
で気持ち悪いことになってしまいました。とりあえず一通り終わったので周りの手伝い

などをできたらなあと思います。 
 
M3 Keito.S 
初めてのロボット系で本体などの加工をしましたが、なかなかうまくできました。去

年とは違う系統の制作物だったのでいい経験になったと思います。たくさんの中 1に囲
まれ楽しかったです。 
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Wake-Up-Snake!
                                                                         製作者　Ｈ２　横尾

協力者　物無のみんな

１ ストーリー
♪～ジャーパネット　ジャパネット　夢のジャパネット幸子～♪

さて、今回紹介する商品は～～なんと！！目覚まし蛇です！（おおおっっ）

この蛇はなんと、目覚ましがついてるんです。本来この蛇は南米の地域に住むガラガラ蛇

で、

ホルマリン漬けにされ標本になる予定だったのですが、物理学者 sidetail氏による

動物愛護の心によって救われたというレア物です！

この蛇なんとたったの４万８千円！（やっすっっ）

しかし売りません。僕が持って帰ります。（えええっっ）

♪～ジャーパネット　ジャパネット　夢のジャパネット幸子～♪

２　　本体
はい。本題にはいりましょう。今回のロボットはずばり蛇です。正直、当初はくねくねするだ

けで、進まないだろうと思ってましたが、なぜか進んでしまったので結果オーライでした。

単純に言ってしまうとこの蛇ロボットは、節が五つの部分に分かれていて（もうちょっとふや

したかった）、その間の四つにサーボモーターという角度が調節できるモーターをはさんで

います。そしてある角度の動きを作ってそれを後ろに時間をずらしていって伝えていき、蛇

っぽい動きにしてます。

そのある動きというのは一般にサーペノイド曲線とよばれているもので、このような動きを蛇

がすることによって、前に進むのです。

　　　　　　　　　　　サーペノイド曲線の図
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次にではどのようにして曲がればいいのかと考えた結果、まがりたい側のカーブを小さく

することによってだんだん曲がっていくという仕様にしました。実際一回に曲がれる角度と

いうのがせいぜい 30度くらいで果たしてそれは曲がるということなのかと指摘されたのです

が、押し切っちゃいました。

・目覚まし機能つき

実はさっきまでの前に進むだとか曲がるだとかいう話は蛇の走行モードという機能でして

今回さらに目覚まし機能というものをつけました。

といっても別にたいしたものではなく、アナログの目覚まし時計のアラームがなると同時に、

スピーカーにはいってきた電気信号を受け取り、がしゃがしゃ動きます。そして、スイッチ

をおすとその動作がとまるというものです。がしゃがしゃすることで、硬い金属のロボットが

動くわけですから、お宅の起きない子供たちを簡単に起こすことができます。これでもう安

心ですね。

ここでは時計は時計で動いてくれるため、べつに問題はなく、一番の問題は電気信号がは

いったときにそのまま蛇が動き続けるという動作をすることでした。プログラムの問題上、割

り込みをすることができず、どうしようか考えた結果、ＩＣを使うことにしました。正直懐かし

かったです。これを使うことにより、その電気信号を維持し続けることができ、動作を続けら

れるようになったのです。

３　　プログラム
今回、説明をあまり難しく書きたくなかったので、詳しいことは書いてないのですが、ぷろ

ふぇっしょなるな方は、こちらのＣ言語を読んで理解していたけるとありがたいです。

乗せるプログラムは本当のことをいってしまうと目覚ましとつなげようとしている段階ですの

で、ご了承をおねがいします。
include <htc.h>

#include <math.h>

#include <stdio.h>

#include "pic16f1938.h"

__CONFIG (FOSC_INTOSC & WDTE_ON

 & PWRTE_ON &  MCLRE_OFF &  CP_OFF &  CPD_OFF & BOREN_OFF & FCMEN_ON);

__CONFIG (WRT_OFF & PLLEN_ON & STVREN_ON);

#ifndef _XTAL_FREQ

#define _XTAL_FREQ 32000000

#endif

int just1=455;//30  110

int just2=755;

int just3=1055;

int just4=1365;

signed int a1=0;

signed int a2=0;

一部省略
signed int a40=0;

long serbo=0;

void mezama(void);

void delay_us(long time){while(time>0){__delay_us(1);time--;}}

void delay_mae(long time,signed int a1){

while(time>0){

__delay_ms(1);

time--;

}

just1=a1+455;

just2=a6+755;

just3=a11+1055;

just4=a16+1365;

a40=a39;

a39=a38;

一部省略
a2=a1;

}
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void interrupt warikomi (void){

if(TMR2IF){

TMR2=0;

TMR2IF=0;

serbo++;

if(400<serbo&&serbo<just1){RA0=1;}else{RA0=0;}

if(700<serbo&&serbo<just2){RA1=1;}else{RA1=0;}

if(1000<serbo&&serbo<just3){RA2=1;}else{RA2=0;}

if(1300<serbo&&serbo<just4){RA3=1;}else{RA3=0;}

if(serbo>=1600){serbo=0;}

}

if(INTF){

INTF=0;//RB0/INT 外部の割り込み禁止
while(RB1==0){

mezama();

}

RB2=1;

__delay_ms(10);

RB2=0;

}

}

void progress(void){

delay_mae(2,0);

delay_mae(2,2);

一部省略
}

void right(void){

delay_mae(2,0);

delay_mae(2,1);

一部省略
}

void left (void){

delay_mae(2,0);

delay_mae(2,2);

一部省略
}

void mezama (void){

delay_mae(10,17);

delay_mae(10,-14);

一部省略
}

void main (void){

OSCCON=0b01110000;

ANSELA=0;

ANSELB=0;

TRISA=0;                                         

TRISB=0b00000011;

TRISC=0;

T2CON=0b00001100;

TMR2IF=0;TMR2IE=1;TMR2=0;//(ry

PR2=0x4a;

OPTION_REG=0b10000000;WPUB0=1;INTCON=0b11000000;

INTEDG=0;//割り込み条件を立下りエッジにする

INTF=0;//RB0/INT 外部割込みフラグをクリア

INTE=1;//RB0/INT 外部割込み許可

GIE=1;//すべての割り込み許可
while(1){

while(1){

progress();

while(RB5){right();}

while(RB4){left();}

}

}

}

４　　感想
最後の製作物ですね。しみじみでございますよ。最後の最後でひとり製作ってのも風情

でした。正直、Ｙ氏がキャラに似合わず手伝ってくれてうれしかったです。あと完成しそうな

のでさらにめちゃくちゃうれしかったです。とりあえず、文化祭当日、蛇がいちばん輝いて

いることを願います。そしてそれが展示大賞につながることを願って。

幸子の名言：毎日、なにかが幸せだったらそれでＯＫ！
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 ホバーが奏でる恋のキャンパス
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　H2 市川　詠亮　H1 小栗　秀介

　1,ストーリー　～ロボットが出来るまで～

　両親のせいで借金の取り立てにあっていた麻布学園に通う小栗ひめ君は、

すっごい美少年だった。そんなある日、とうとう借金取りが学校にまでやってき

てしまった。その危機を借金を肩代わりして救ってくれたのは横尾幸子先輩

だった。

　借金を肩代わりしてくれる条件として要求されたのは、学校に女装して登校

することだった…

　これではいけないと感じたひめ君は女装をしないで登校するためにホバー

対戦バトルにあけくれるのだった。

　（題名は乙女が奏でる恋のキャンパスとかいうアドベンチャーゲームからパク

りました。）

　2,概要

　このロボットは対戦ゲームになっています。2 つのホバークラフトを操作し、相

手をステージから追い出した側の勝利です。

　ホバークラフトは前後左右に動く事ができて、高機動モードと低機動モード

（シナンジュかよ）の二つがあり、二つのモードを使い分けて相手を押し出しま

す。

　コントローラーは wii リモコンで、無線で繋がっています。

　※画像はイメージです。
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　3,仕組み

　ホバークラフトは空気を送ると空気圧が高まり空気が押し出されるので本体

が浮きます。3 つのモーターを使っています。乾電池駆動です。

　wii リモコンからの信号を識別して、それに対応した行動をするプログラムを

書いています。wii リモコンは改造していません。

　wii リモコンはＢｌｕｅｔｏｏｔｈと呼ばれる通信方式を使っています。メジャーな通

信方式でｉＰｈｏｎｅやゲーム機、PC などで使われています。wii リモコンはコマ

ンド情報と、位置情報、リモコンの傾きやどのように動いたかを、Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈで

送信しています。

　4,感想

　2  週間でつくれます。超余裕。

　なんでかって？プログラムが去年のを完全に流用してるからさ！

市川

　楽しく制作できました。小栗ありがとう。

小栗

　楽しく制作できました。市川さんありがとうございました。
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Drone Tank MK.1 

H1 関根 史人 

・ストーリー 

“199X 年、世界は核の炎に包まれた” 
まさに突然の出来事だった。 

某国が衛星を核爆発させ、EMP により大陸全土が停電。 

それと同時に侵攻、上陸作戦を展開していった。 

そして、敗北を余儀なくされた。 

しかし、あいつだけは違う。 

まだ諦めるには早いというのである。 

今ここにレジスタンス達は立ち上がったのであった。 

 

・はじめに 

ストーリー雑すぎて申し訳ないです。 

発想力と睡眠時間が足りませんでした。 

今回は極力、電気に詳しくない方でも読みやすいように 

考慮したつもりですが、読みにくい点が多々ございます。 

どうかご了承ください。 

なにか分からない点や、詳しく聞きたい方は以下のアドレスまでどうぞ 

お気軽に送ってください。 

 

 

メールアドレス 

hama911p@docomo.ne.jp 
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・概要 

簡単に言えばおもちゃの戦車です。 

しかし、おもちゃを作るために半年掛けたと考えると悲しくなるので、アピー

ルポイントを書き残して置きたいと思います。 

・初めて本体を独立させ、一切触れずに動かせる！ 

「は？毎年無線で動くロボットあるじゃないかおい！」 

どうせそういわれると思いました。今回は電池駆動で動くので、電源装置いら

ずで、独立して動くので初めてです。（多分。 

・なんとキャタピラ走行！ 

「どう考えても手抜きじゃ(ry」 

気にしてはいけません。 

でもキャタピラのほうがちゃんと動くので…（言い訳 

使ったのは田宮のキャタピラセットで、アルミ板に少し穴を開けるだけで使え

るので、超おすすめアイテムです。 

一見、タイヤのほうが簡単そうですが、曲がるためのギミックを考えると、 

キャタピラのほうが楽です。 

ちなみにタイヤだと、ギアボックスで左右逆に回しても曲がりません。 

・強力なコイルガン搭載！ 

「コイルガンはパクリ」 

どうせそういわれると(ry。 

コイルガンはコイルに電池をつなぐと釘とか砂鉄とか色々引き寄せられるの

を応用したもので、コンデンサという要するに電気のバケツに電気を蓄えてコ

イルに一気に大電流を流し、釘を飛ばすものです。 

某動画投稿サイトにも結構関連作品が投稿されています。 

威力は？ってよく訊かれますけど、 

真面目な話、威力追求すると危ないのでやめましょう  

今回は大威力ではなく、「効率を追求した小型化」がメインなので、我慢して

ください 

今年はなんとコイルが３つも付いていて、弾の通過具合をﾌｫﾄﾄﾗﾝｼﾞｽﾀで認識、

ﾄﾗｲｱｯｸで大電流をコイルに流し込みます。 
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以 下 三 段 式 コ イ ル ガ ン の 二 段 目 と 三 段 目 の 仕 組 み で す 。

 

 要は「コイルの前に弾が来る→電気流す」それだけの話です。 

 コイルを通過した頃にはコンデンサの中身は空っぽになっているので、 

引き戻される心配はないです、多分。 

 実際に作ると空中配線だらけになるので、超面倒です。 

 割と一番重要なのが昇圧回路だったりしますが、今回は去年と同じ 

 「Aitendo」とかいう怪しいお店の昇圧器使っています。 

 便利ですけど、怪しいものがちらほら見えるので多用は禁物。 

・超スムーズ！砲塔回転！ 

 「実は砲台は誰かがもう作ってたり…」 

 左右はステッピングモーター、上下はサーボモーターで動かしています。 

 正直、ステッピングはお勧めできません。 

 サーボモーターと違って無限回転できるのは魅力ですが、中身はコイルが巻

かれているだけの金属の塊で、本体が歪むほど重い上、コイルの逆起電力によ

り、マイコンを破壊しにくる凶悪な部品です。 

 なので、たいていの場合はサーボモーターを使います。 

 サーボモーターは内部にマイコンとモーターを備えていて、ステッピングモ

ーターよりも遥かに高い精度で角度を指定できます。 

 ステッピングよりも結構小型で、ほとんどプラスチックで出来ているので、非

常に軽く、「サーボでサーボを支える」ことも容易に実現できます。 

 ただ、サーボはステッピングと違い、180 度程度しか回転できないので注意 

 今回はその特性を生かし、本体に直結で、負担の少ない左右回転部分をステッ

ピング、無限回転しなくてもよい砲身部分をサーボで動かしました。 
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・AD 変換！アナログスティック付コントローラー！ 

「ボタンスイッチだけのコントローラーは雑だと思います。」 

 アナログスティックというのは 3DS とかゲームキューブとかのクルクル回せ

るあれのことです。 

                    

 使ったのは秋葉原の「千石電商」のアナログスティックで、X 方向と Y 方向、 

そしてタクトスイッチが付いていて、スティック自体がボタンスイッチになっ

ています。（まあカバーつけないと押しにくくて使えたものではないですが… 

さて、本題の制御方法ですが、PIC の AD 変換を利用しています 

AD 変換とは「Analog-Digital 変換」の略称で、アナログ信号をデジタルに変換

する技術のことです。 

基本的にパソコンやスマホなどの演算機は 0 と１だけで計算していることはご

存知の方も多いと思いますが、この AD 変換では入力端子に流れてくる電圧

の大きさ（正確には電流）を 0 と１の信号、つまり 2 進数に変換します。 

たとえば、入力電圧が 2.43V だったとすると、AD 変換結果は 

入力電圧/電源の電圧(VCC の電圧、PIC の VDD 端子の電圧) 

なので、2.43V/5.00V=0.486 となります。 

これに 2 の 12 乗、つまり 2 を 12 回掛けた 1024 で 0.486 に掛けます。すると 

0.486*1024=497.664 

になり、これが AD 変換結果になる…といいたいところですが、 

今回使った PIC は現在の超高性能スマホやパソコンのように小数点以下の計算

ができません。(やろうと思えばできますが、ふつうはやりません。) 

なので、小数点以下切り捨てで、 

497＝256+128+64+32+16+1 

となります。 
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2 進数に直すと 

0b0011111001 

ですね(最初の 0b は二進数を表す。全体で 12bit なので 12 桁) 

では、本題に戻ります。 

アナログスティックは 縦方向(y)と横方向(x)の角度で軸の位置が決まります。 

そこで、分圧という仕組みを利用して角度を電圧で表します。 

それを AD 変換で読み取る、というわけです。 

・XBee！双方向高速通信！ 

XBee というのは秋月電子などで販売されている無線モジュールで、Wifi などよ

り圧倒的省電力、ローリスクで無線通信が行えます。 

価格は 3000 から 7000 程度で、割と簡単に通信できます。（xbee は２機必要） 

そもそも Xbee とは”Wifi”、”Blutooth”のように”Zigbee”という独自の規格で 

動作しており、Zigbee を使ったその他の無線機と通信するための無線機で、 

短距離通信が基本で、だいたい数メートルから数十メートルが限界ですが上

位機種になると 1km 以上は飛ぶそうです。 

想定としてはおそらく、ZigBee という名前の由来が「ジグザグに飛ぶハチ」 

をイメージしているので、ハチの集団のようにロボットやマイコン同士の 

ネットワークを組むことだと思います。 

なので、一個当たりの単価が安く、消費電力も低いのです。 

ただし、今回は数千円もする Xbee をバカみたいに何個も使える余裕はなく、 

 その必要もないので、２個だけで通信します。 

Xbee の無線通信処理はすべて Xbee 上のマイコンがやってくれるので、問題な

いのですが、Xbee とロボット側のマイコンは自分でプログラミングしなければ

なりません。Xbee にはその方法が二通りありますが、（詳細は割愛します。） 

今回はシリアル通信でやることにしました。 

シリアル通信とはデータの通信を１、２本の配線で行う技術（電源用で２つ要る）

で、対義語のパラレル通信と違い少ない配線で通信できるものです。 

USB ケーブルなどがその代表例です。 

ただ、その分通信速度に制限があったり、プログラムが面倒になったりしますが、

結局のところ大抵の電子部品がシリアル通信で動くので、覚えていて損はない

でしょう。 

で、今回のシリアル通信は 8bit での通信ですが、送る情報は 

AD 変換結果 x4(4bit のデータ) 

その他スイッチ 

であり、だいたい 20bit 程度になります。 
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とてもではないですが一度に 8bit につめて送れません。 

そこで今回、それを可能にするために 8bit を分割して送信することに成功しま

した。 

まず、8bit を上位 4bit と下位 4bit に分割します。 

上 位 4bit を ア ド レ ス 、 下 位 4bit を デ ー タ と 呼 び ま す

 

で、アドレスで送るデータを指定して、データにその情報を書き込みます。 

今回は 

          アドレス  データ 

AD 変換 右の縦方向  0000      0110 

AD 変換 右の横方向  0001      1110 

AD 変換 左の縦方向  0010      0010 

AD 変換 左の横方向  0011      0101 

このような感じにしてデータを送っています。 

なので、いままで以上に無線でより多くの情報を本体とコントローラー間で通

信でき、より細かく、複雑な制御ができるようになりました。 

あと、こういう制御は bit 演算子(&とか|とか)が結構役立つので、やるなら当然

覚えたほうがいいと思います。 

・二次電池！目指せ！三次電池！ 

三次電池ほしいです。 

そんなことはさておき、今回はニッケル水素電池を使ってロボットを動かすこ

とにしました。 

Eneloop だとか Evolta だとか色々新しい電池出ていますよね。 

今回、負の歴史を増やさぬために軽く書き残して置きたいと思います。 

最初、採用しようとしていたのが鉛蓄電池とかいう電池で、 

最大出力が他の二次電池よりかなりあり、常に充電しながら使っても問題ない

ので、かなり昔から車の補助電池として重宝されています。 

今回も「ニッケル水素より安くてモーターを動かす大出力が出せて、文化祭中は 

充電しながら使えていいね！」とか安易に考えて手を出したのですが、 

実態は希硫酸につけた鉛で、壊れたらかなりやばいです。冗談抜きで。 

それに本体が歪むレベルで重く、ギアの設定変えても遅かったので、 
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モーターの電圧上げたら普通に融けて死にました（笑） 

なので結局、鉛蓄電池はあんまりメリットないです。 

積むならニッケル水素一択ですね。 

最近のスマホは全部リチウム電池ですが、 

リチウム電池はデリケートなので多分大電流は取り出せません。 

なので、モーターが動かせず、詰むだけなのでやめたほうがいいと思います。 

まとめると、 

・鉛蓄電池…重い・危ない 

・リチウム電池…危ない・出力が弱い 

・ニッケル水素…軽い・まあ壊れにくい・大出力 

ということですね。 

二次電池はニッケル水素一択です。大事なことなので二回言いました 

 

・簡素な感想 

今回は「最低限絶対に動くロボット」をコンセプトに制作させていただいたわけ

ですが、個人的にはうまくいったと思っております。 

この制作で身についた技術も多いですしね。 

なので、結構満足しています。 

ここでそんなに長ったらしく書きたくないのでこれで終わりにしようと思いま

す。 

ではでは。 
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A rolled ball 
                   製作 H1 福島 弘也  
                  ご協力 物無の皆様  
 
１、ストーリー  
そう、僕はボールだった。おもちゃのボールだった。犬に追いかけ

られるために光り続ける。人に投げられ、転がりながらそれを続ける

だけだった。  
 
２、概要  
ストーリーは気にしないでください。目の前に犬がいたのです。  

これは、直径１５ｃｍくらいのボールです。それを人に転がしてもら

い、上半分の LED を赤色に光らせて下半分の LED を青色に光らせ続
けるといったものです。中にセンサーが入っていて、それにより転が

っている方向や重力の向きを読み取っています 。  
 

                     
 
真ん中あたりに一つのセンサーを配置してあります  
センサーで数値を読み取っています。  
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３、仕組み  
 このロボットには一つのセンサーがついていて加速度センサーと

いうものです。  
これは加速度を判定することで、傾きや

動き、振動や衝撃といったさまざまな情報

が得られます。主にこちらで重力の方向を

感知します。  

 このセンサーの結果でＬＥＤを光らせています。  
４、感想  
最初は玉乗りロボットを作ろうと思ったのですが、オムニホイールと

いうものを使ったり制御が難しそうだったりということで結論に達

し挫折しました。そのため、これをつくることにしたのですが、下調

べが足りなかったせいや全く別のものを作ろうとしたせいがあった

のでなかなか進んでいません。来年はどうにかしたいです。  
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  F-ride
製作者 :  H ２ 石倉　匠

協力者 : 物無の皆様

1. ストーリー
花「『魂』を！賭けよう！」

テ「グッド！」

エ「エフッ！ライドォ！」ドキュゥゥゥ～ン

・

・

・

テ「いや、こんな凡ミスで君が負けるとは思わなかったよ」

テ「さてと！レースをぞっ k」

花「ラグいラグい！今絶対ラグだって今の！おかしいって絶対！クソゲーかよ！」

2. 概要
　今回このゲームを制作しました、石倉と申します。あのシーン、「スタート後 2000 メートル

ノ直線コースが有リ…」みたいにゲーム本体自体が解説してて結構シュールな感じです。

　では、ゲームの概要を説明します。今回製作したのは『自分の体をコントローラーにした

レースゲーム』です。画面は下図のとおりです。プレイヤーがしゃがむと加速し、真っ直ぐ

立つと減速します。カーブは体を傾けることでできます。コースを指定された回数周回する

タイムを競います。まだ実装できるかわかりませんが、今までで早かった人のデータを記録

し、ゴーストとして表示することも考えています。

図は製作途中のものです。

3. Unity
　今回の制作物は普段物理部が使わないような開発環境を使用しました。Unity です。

まずはそれについての説明をします。
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　Unity とは、「統合開発エンジンで、ゲームとインタラクティブな 3D コンテンツ制作のため

の常識にとらわれない強力な機能を提供」するものです。　（Unity ホームページより）

Unity は主に PC や携帯端末での３ D ゲームや２ D ゲームの制作のプログラミング作業を

比較的簡単にしてくれる、物理演算を組み込んだ開発環境です。

4. プログラミング
　今回のプログラムはどちらかと言えばゲームシステムのプログラムがメインでした。

　　　 ・自機が走るようにする

　　　 ・ステージを作る

　　　 ・ステージギミックを作る

1. 自機が走るようにする

　今回は対象の物体を物理的に「押す」Add　forceという命令をほぼ毎フレームごと

に行うことにしました。つまり、連続的に前に押す力をかけることで自機を加速させ

たのです。

2. ステージを作る

Unity の機能の一つ、Terainを使用しました。Terainは地形のエンジンで、絵を描く

要領で地形を組み上げることができます。色も塗ることができるのです。

3. ステージギミックを作る

　ステージギミックは動く床、加速装置、跳ね返る壁などを作りましたが、どれもそこ

まで特筆するプログラムではないので、省かせていただきます。

5. キネクト
　今回はゲームのコントローラーとして「キネクト」という製品を使いました。そのキネクトにつ

いての説明をさせていただきます。

　キネクトはモーションセンサーです。キネクトの前に立つとセンサーがその人の骨格を読 

み取り、その位置が座標のデータとして PC に送られます。僕たちはそのデータを利用でき

るのです。

　つまり、『人の体をコントローラーにしてゲームをプレイ』できるのです。例えば右手を振る

とゲーム内でパンチを繰り出す、やジャンプをしたらゲーム内でもジャンプする、などのこと

ができます。

感想
石倉 　一年ほど前から作ってみたいと思っていたゲームなので、今回物理部

でいちばん最後の制作でやることができて満足でした。

参考
Unityホームページ
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Windows よりも使いやすいクレーンゲーム 

製作者 高１中村航 中三野末雄太 中三庄田拓海 

協力  物無の皆様 

 

・ すとーりー 

ある日、クレーンゲーム製作研究所に異変が発生した。もとから３人しかいなかった研究

員が二人失踪したのである。ある一人の S 田という研究員は決して知ってはいけないとい

う伝説の存在“レッドポイント”の在り処をスマッシュな兄弟やポケットに潜んだ怪獣と

ともに８個も知ってしまい政府に追われ姿を消した。またある N 末という研究員はカード

ゲームにのめりこむあまり闇のデュエルにまきこまれ“次回 N 末死す”というメッセージ

を残して姿を消した。では、残った研究員の N 村はどうなのであろう？彼はもともと他の

研究員をあてにし働かなくてもいいと聞いてこの研究所に入ったためやる気がなかった。 

さて、この研究所はくれーんげーむを本当に完成させられるのだろうか？ 
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・ 概要 

はい、題名は気にしないでください。見かけた高校生の台詞です。 

はい、すとーりーは気にしないでください。ほぼ事実です 

さて、このロボットの概要はクレーンゲームを自作すればただでプレイできね？文化祭で

もゲームセンターが好きな学生とか JK とか来て客層増えるんじゃね？とかいうテキトー
な発想から生まれたクレーンゲームです。ボタンは概観図にあるように３つありそれぞれ

右から横移動、縦移動、つかむとなっています。横移動、縦移動押している間だけアーム

が一方向に動きボタンから手を離したらつかむボタンを押すまで動かなくなるもの、つか

むは押すとアームが開き下まで伸び閉じ上までもどり初期位置にもどったあと再度アーム

を開き閉じるものと予定しております（2/22 現在）。まあ正直ただのクレーンゲームです
ね、工夫とかは消えました。今年の製作物の中ではイライラの次に大きいです。 

・構㐀 

まずはアームの先の構㐀について説明します。アームの先はＬ字材を歯車につけてその歯

車をステッピングモーターというモーターによって回し開閉するというシンプルな作りに

なっております。このステッピングモーターとは高㏿移動は出来ませんが固有の回転数（今

回この製作物で使っているのは 1.8 度）ずつ回転することができ細かい調整が出きるモータ
ーです。基本的な構㐀と動作原理は図があったほうが分かりやすいと思ったのでオリエン

タルモーター株式会社さんのホームページからお借りしました。 

下図はステッピングモーターの簡易モデルです。 

コイル L1に電流を流すと、L1は電磁石になります。 

中央のマグネットは、L1 の磁力に引き寄せられて回転し,その前で停止します。

 
コイル L2 に電流を流して電磁石にすれば、マグネットは L2 の方向へ回転し、停止します。

 

-50-



この簡易モデルでは、ステップ角度 90°となりますが、ローター（マグネット）とステータ
ー（コイル）の磁極数を増やせば、ステップ角度は小さくなります。 

ということで今回は秋月電子通商さんのステッピングモーター17PM-K044-AKZ を使わせ
て頂きました。つかむ力は正直弱いです（実際のクレーンゲームを意識したとかしてない

とか）。気になる人は秋月へ GO！ 

続いて上下移動についての説明です。直径の違う塩ビパイプを重ねたものをモーターに

つけたひもによって上下に動かしています。そう…お気付きかもしれませんが上下移動と

いっても実際は上に動くだけで下には自由落下です。なんで実際のクレーンゲームみたい

に下方向に押し出せませんね。だがしかしこのアームの重量を量ったところなんと 1.6kg
もありました。つまり下方向にも押し出せる…かも？しれませんね。1.6kg もあるせいでモ
ーターは二つ使っております。この仕組みの他にマジックハンドとかナットとネジでとか

いろいろ試案があったという・・・ 

↓は簡単な図です。マウスで字書いたのはノリです。反省しています 

 

最後に縦横移動についての説明をします。縦横の移動はアームがクレーンゲームの機体の

上についているレールの上をキャスターで横に移動しさらにそのレールが同じように機体

の上についているレールの上をキャスターで縦に移動することで縦横移動します。移動す

るときは動きたい方向に対応するモーターが糸で動きたい方向に引っ張ります。図を載せ

ようと思ったのですがうまく書けなかったので割愛します。 
・ 感想 
中村 

はい。今回の製作はこれまで他人に製作の方向性とか作り方とか任せてばかりだったんで

じゃあ後輩とだけ組めば他人任せではなく製作できるんじゃね？って感じで進めてったで
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すがまさか、その結果自分の仕事量がこんなに多くなるとは思いませんでした（中３二人

は反省してね）。これまで任せていたことを深く反省します。それと今回は本当に先輩方

に色々手伝ってもらいました。ありがとうございました。そのおかげでプログラムの知識

が増えました。やったー！ 

 

野末 

今回製作したクレーンゲーム（の僕が作った部分）において最大の悩みは重量でした。ス

テッピングモーターがかなり重いため、ギア比の大きいギアボックスを使わなければなら

ないのです。しかし、そうするとアームのまきあげに時間がかかるので結局ギアボックス

を二つとりつけましたがその分のスペースもかなりギリギリでした。さらに、アームと筒を

㏿く巻き上げることができる力と㏿さがあっても、タコ糸がその重量に耐えきれず、切れてしま

うこともありました。これらのことから、単純な設計だけでなく重さや材質も考えておけば、製

作がよりスムーズに進んだと思います。また、今回の製作では、共同製作者が長期間部活を休ん

だり、僕自身も出席率が下がり気味になりしばしば迷惑をかけたので、来年からは共同製作者と

の連携を大事にしていきたいと思います。 

 

庄田 

まず第一に出席率が著しく低かったことを深くお詫びします。 

初めての自由制作としてクレーンゲームを作っているわけですが、 

中１とは比べ物にならないくらい難しいですね。来年はこの経験を活かし 

もう少し良い製作がしたいです 
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    Sodom and Gomorrah   
    中３ 高橋 
今年の売り物は落ちてくる玉を避けながらゴールを目指すものです。 
ステージが現時点では７つあり、ステージがあがるにつれて落ちてくる玉の量と速さが上

がって行きます。ALLCLEAR と表示されるか、GAMEOVER と表示されるまで、ゲーム
は止まりません。また、GAMECLEARと表示されたあと、次のステージにすすむためには、
下のスイッチを押す必要が在ります。 

   回路図     外観 

 
感想 関根さんと渡辺さんに随分助けてもらいました。感謝したいです。 
 機会を与えてくれた庄田にも少しは感謝しています。 
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チカチカ 
M3 飯島勇人 

・チカチカとは 
チカチカ(本名＝自走マルチバイブレーター)とは、2つの LEDが
交互に輝く、その名の通りの物です。その原理は、電池から供給

された電気がコンデンサという物に溜まり、その電気が LEDに
流れ、それが 2つ交互に行われる、というものです。容量の違う
コンデンサを使えば、点滅の速度も変えられるわけです。 
仕組みはなんだか難しそうに見えますが、制作は半田ごてを持っ

たことのない方でも可能です。 
 
 
↓回路図です。 
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