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㊙機動戦闘車開発計画 

                             リーダー H2 杉田さん  無線担当 H1 吉田さん 

                              プログラム担当 M3 中沢  CAD 担当 M3 谷中 

 

（１）ストーリー 

 

 時は令和、世界は第三次世界大戦によって荒廃し、一面の荒れ地には生物兵器「BucHiKu」達が蔓延っていた。 

地下シェルターに避難していた平凡な中学生、Ｔ中とＮ沢は同シェルター内のＹ田の死に際にある場所への地図を渡さ

れ、 

地図の示す場所に赴くと、古びたラボがあった。そこできれいな形を保った USB と、「修行に出ます Ｓ田博士」 

と書かれたメモを見つける。そして USB 内には謎のプログラムと超かっこいい戦闘車のモデリングがあった。 

彼らはＳ田博士のデータを基に対生物用機動戦闘車を作り始める。 

これはのちに人類を救った英雄と称えられる 2 人の物語である... 

 

（２）概要 

 

 主砲には１８３㎜砲を搭載、時速６０㎞/ｈでの走行が可能。完全無人走行を可能とし、強力な主砲は一撃で生物兵器

を粉砕する。単三電池で動いている超かっこいい機動戦闘車。排気ガス 0 で荒廃した地球にも優しい 

（ここから制作裏話） 

簡単に言えば車の上に砲塔をのっけて、大砲を打てるようにしたものです。車体も砲塔もほぼすべて３Ｄプリンタ製の

超かっこいい戦闘車君で、モデルは日本の１６式機動戦闘車、そしてイタリアのチェンタウロです。もっと砲塔をちっ

さくスリムにしたかったですが銃の大きさのため砲塔がクソでかになりました。口径といい某紅茶の国製かな？  

（正面からさえ見なければ）超かっこいいのができてる気がします。SD プリンタ万歳！ 

                        

（３）使用した部品 

・PIC16F1938（マイコン）   制御部品の一つです。コントローラーから贈られた信号に対して、プログラム通りの 

               動きをします。 

・Arduino（あるでぃーの）   PIC と同じく、プログラムで動作する部品で、本製作における心臓部です。 

               後述のモーターたちを動作させる信号を送ります。 

・モータードライバ       Arduino からの信号に対してモーターの回転を制御させる部品です。 

・ステッピングモーター    回転量、速度を自由に制御できるモーターです。Arduino を使わなくても動くことが 

               できます。本製作では Arduino によって動かしています。 

・サーボモーター       0°～180°の範囲を自由に回転可能なモーターです。 

・Twe-lite（トワイライト）  二つセットで使われており、一方はコントローラーに、もう一方は車体に 

               ついています。主に信号を無線で送信・受信し制御部品に送る部品です。 

・スイッチ          押したら回路がつながって信号が流れる。その単純さゆえに出番が多い部品です。 

・ジョイスティック      すごそうな見た目をしているのに実はスイッチ 4 つでできている部品です。 

               本製作では制御を司っています。 
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（４）原理 

 

～車体～ 

前輪がサーボモーターによって左右に曲がり、後輪はギアボックス 

により前進・後退します。真ん中の二対のタイヤは姿勢安定用の 

予備輪です。 

前面のくぼみにはライトをつける予定です（時間が余れば） 

 

 

                     ～砲塔回転部～ 

              砲塔はステッピングモーターでギアを回し、 

                    砲塔にあるギアと嚙み合わせて回転することができます。 

                     ～砲塔内部～ 

                        内部にはもともとコイルガンなりなんなりを載せる予定でした

が、 

                                 電力と技術の関係上断念し、100 均 BB 弾銃を使用しています。 

                               引き金をサーボで引きます。後部には電池ボックス君が乗りま

す。 

         

           ～制御～ 

twe-lite を使った無線での制御をしています。 

twe-lite のデジタル入力受付可能なピンが 4 つしかないので 

ジョイスティックとボタン合わせて 11 種類の入力ができないところを、 

PIC をプログラミングして回路に組み込むことで 4 桁の 2 進数に 

変換し、無線通信による制御を可能にしています。 

 

（５）感想 

最後までいることができなく大変申し訳なく思っていますが、とても個性的なメンバーと製作することができて 

楽しかったです。                                      （杉田さん） 

 

自分の技術力の足りなさで共同製作者には迷惑をかけました。これを書いている時にはまだ完全動していませんが、 

ここまで製作でき、良い後輩がついてきてくれたことには感謝しかないです。           （吉田さん） 

 

初めての共同製作でしたが、先輩の方々のサポートもあり、共に製作できたことをうれしく思います。マイコンに関す

る知識も増え、僕にとって有意義な製作でした。共同製作者の皆様本当にありがとうございました。  （中沢） 

 

僕が皆さんを誘ったことで始まったこの製作ですが、理想と現実の違いをとても実感させられました。 

僕は 3D CAD によるモデリングをしましたが、プログラミングを中沢君に丸投げした感じがあってとても申し訳なく思

っています。現在まだ完動はしていませんが、文化祭に向け悔いなく完動させたいです。       （谷中） 
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Ultimate Curve 
                     制作者 中 3 磯野、山下 高 2 田中 

                               協力 物無の皆様 

ストーリ 
人間は二足歩行、シマウマは四足歩行、クモは八足歩行。 

一輪車は一輪、自転車は二輪、自動車は四輪。 

では、蛇はどうか。蛇には手も足もない。 

ではどうやって前に進んでいるのか。 

その理由を探るべく我々はアマゾンの奥地に向かった。 

そこで我々が目にしたものとは、、、 

多くのタイヤとサーボモーターと、ひとつのラズベリーだった。 

概要 
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スマホで操作できる蛇型ロボットです。 

部品 
raspberry pi 3b+   PCA9685・・・サーボモーター用のドライバーです 

micro servo 2bbmg    

原理 

１ グライド推進 

ここではロボットの制御の話の前に、まず蛇の推進方法（グライド推進）について簡単に説

明します。グライド推進とは簡潔に言うと、進行方向と進行方向に直行する方向の摩擦係数

の差によって、推進力を得るというものです。また蛇は、進行方向の摩擦は少なく、進行方

向と直行する方向の摩擦の大きいタイヤのような素材でできています。（下の図がタイヤと

板で作った模式図）その場合、蛇は進行方向と直行する方向にくねるのですが、摩擦が大き

いため、くねるのに大きなパワーが必要になります。そのため、パワーが摩擦の少ない進行

方向に逃げ、前に進んでいきます。（簡単に

言うと、左右には摩擦が大きくて動きづら

いから、摩擦の少ない前に行くか～という

感じです）これがグライド推進で、これを

実現するために必要なのは、くねる角度の

設定でしょう。プログラムの話に入る前に

くねる角度の設定を説明します。（ちょっ

と高度な数学なので、読み飛ばしてもらっ

ても結構です） 

２くねり角の設定  

上で用いた蛇の模式図で考えてみましょ

う。 

まず、推進を時間 t を用いて表します。 

x = wt (w は比例定数) 

そして 

y = f(x)とします。 

蛇の動きは正弦波(y=sin(x))によって近似

で き る こ と が 知 ら れ て い る の で 、

f(x)=sin(x)とします。 
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この時、くねりの角度は左の図におけるθ 

にあたります。このθは f(x)の曲率半径1（f(x)に接する円の半径）と車軸の直線のなす角に

あたります。 

θを求めるために曲率円の中心 p,車軸の中心、車軸と車軸の中点の三点でなる三角形を取

り出して考えてみます。 

ここで車軸の間隔÷２＝a(定数)としま

す。 

また曲率円の半径ｒは曲率円の半径の

公式より、 

r =(1+f’(x)2)3/2/|f’’(x)| 

f(x)の一階微分と二階微分を用いてこの

ように表せます。そして今回は、蛇の動

きを正弦波によって近似するため、 

r = (1+(cos(x))2)3/2 /|sin(x)|となります。よって、θの値は 

θ＝arctan(a/{(1+cos(x)2)3/2/|sin(x)|}) 

これで求められます。因みに先頭の arctan はアークタンジェントと言って tan の逆関数で、

tan の値から角θを求めるものです。また、x はパラメターｔを用いて wt とあらわされてい

たことにより、ｔの関数としてθを表すことが出来るのです。プログラムでは最適な w の

値を試行錯誤で求めて実装しています。次からやっとプログラムの話になります。 

３raspberry pi 

raspberry pi とは蛇型ロボットに搭載されているパソコンのようなものです。ここでブラウ

ザと通信をしています。ブラウザ上のホームページのプログラムは後々詳しく説明すると

して、ここではブラウザと raspberry pi の通信について説明します。この通信では IP アド

レスというものが重要になってきますが、IP アドレスとは何かご存知でしょうか？名前を

聞いたことは在るけどよく分からないということがほとんどだと思います。IP アドレスと

はパソコンなどのコンピューターに割り振られた番号のことで、32bit(2 進数で 32 桁)であ

らわされていますが、人間がわかりやすいように 8bit（2 進数で 8 桁）ずつ分けて 10 進数 

あらわしたものです。 
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1 曲率円の半径 完璧に余談ですが、曲率円の半径は意外と身近にあります。道路の標識

で R=200m のようなものを見たことは在りませんか？これはカーブのきつさを表す標識な

のですが、カーブに接する円の半径、つまり曲率円の半径を表しています。半径 R が小さ

ということはカーブが急ということを意味しているんですね。 



ex)11000000.10101000.00000001.00000000→192.168.1.0 

 

このうち上 24 桁をネットワークアドレス、下八桁をホストアドレスと言います。 

ネットワークアドレスはネットワークを識別するためのもので、左の図のようにグループ

に割り当てられるアドレスである一方、ホストアドレスはそのグループの中で個々を識別

するために割り当てられるアドレスとなっています。 

 raspberry pi とブラウザの通信では、同一の WIFI に raspberry pi とデバイス（僕のスマ

ホ）をつなげることによって同一のネットワーク下に置き、raspberry pi の IP アドレスに

デバイス（僕のスマホ）がアクセスすることによって通信を行っています。 

4 サーボモーターのプログラ

ム 
すべてのサーボモーターを同時に動かすた

めに、それぞれのサーボモーターを目的の角

度まで１度ずつ動かしていくという一般的

なプログラムを書きました。動かすのはプラ

ス１度なのかマイナス１度なのかというこ

とは、その時のサーボモーターの角度と目的

の角度を比較して決めています。 

 

5 黒線を沿うプログラム 
黒線を沿うには黒線と黒線を引いてない場所の色（この場合は白）を判別する必要がありま

す。 

それに僕たちが使ったのが「反射型フォトセンサ」です。 

←反射型フォトセンサ ←図

１ 
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反射型フォトセンサとは、上図の左の丸い部分から光を出し、その光が何かにあたって反射

されると右の丸い部分がそれを感知し、反射された光の量によって数値を返すというもの

です。白はたくさん光を反射し、黒は光をよく吸収するので、数値に大きな差が出ます。こ

れによってしっかり黒線と認識することができます。実際のロボットはくねりながら前進

しているので、ある一定の間隔（図１の黒丸）で黒色が認識されていれば黒線は直線である、

それより早くまたは遅く（図１のバツで）認識された場合、黒線は曲がっていると判断しそ

の方向に曲がります。 

感想 

礒野 初め、僕の担当はプログラムでした。そしてサーボやフォトセンサのプログラミング

をもときさんに教えていただきながら組みました。ですが、僕の知識不足や怠慢でほぼすべ

てのプログラミングをもときさんにやっていただいてしまいました。それに加え、僕は本体

のことにも全然関わっていません。もときさんのおかげで素晴らしい製作物ができたと思

いますが、僕の姿勢については反省しています。これから２０日ほど製作できるので、その

間僕にできる事を全力でやろうと思います。 

もとき 物無で最後の制作でしたが、蛇の動きを研究し、数学的に動きを解析することが出

来たので、当初僕が目標として抱いていた理論的な物体の制御という面において成功した

と思います。また、後輩と切磋琢磨することが出来とても楽しかったです。 
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テスラコイル                   製作者：H2 小野敦 

ストーリー 

ある天才博士がいた。彼は数年にわたる研究の末、劣等機種たるスマートフォンを破壊する

装置の開発に成功したのだった。 

「遂にテスラコイルが完成した、これでスマホをこの世から駆逐できる。この瞬間を記念し

て写真を撮ろう」 

（ガラホを取り出す） 

「何、なぜだ、なぜ動かん。まさかドコモと LINE が結託しｔ・・・ 

悲報：ドコモのガラホにおける LINE サービス全面終了！ 

・概要 

知っている人も多いと思いますが放電を発生させるための装置です。原理としてまず一次

側の入力信号は変圧器の巻数比により増幅され二次側の回路に伝えられます。また一次、二

次の回路はそれぞれ直列共振回路になっています。直列共振回路においては L と C の合成

インピーダンスはある周波数で 0 になります。そうすると結果として回路には大変大きな

電流が流れ L と C の両端には大きな電圧が現れることになります。一次、二次の回路の共

振周波数をそろえ、その周波数の電圧を一次側にかけることで、結果として二次側から大き

な電圧を取り出すことができます。 

・回路図 

 
この回路図では、まず C1 が充電され一次側の回路の電圧が上がり SG で放電が起こりま

す。放電で電圧を裁断した瞬間にはいろんな周波数の成分の電圧が含まれており、その中の 
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丁度いい周波数の成分が共振現象を起こします。 

T（トランス）： 

 
今回は家庭用電源を 15kv まで上げるネオントランスを使用しました。結構危険なんで注意

して下さい。 

 

L1（一次コイル）: 

 
一次コイルは太めの配線材などを 10～20 回程度巻いて作ります。今回は巻き数を変えやす 
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いようになまし銅管を使用しました。なまし銅管という割には硬かったためいびつ

な形になってしまいました。作ろうとする場合は巻く前にもう一回なました方が良いと思

います。 

C1（一次コンデンサー）： 

 

今回は 2kv1000pf のものを大量に直並列に繋ぎ 30kv4nf にして使いました。 

 

L2 （二次コイル）： 
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今回は直径 10 ㎝程の塩ビパイプに太さ 0.5 ㎜のエナメル線を 1000 回程度巻きました。 

 

E（放電部）：どういうのがいいかよく分からなかったので近くにあったネジを使用しまし

た。 

 

SG(スパークギャップ)： 

 

間隔を調整しやすいようにネジを向かい合わせて使いました。 

 

・放電の様子（白黒だとよくわからないかも）↓ 
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・感想 

 放電は 10～15 ㎝ぐらいのものが出せましたが、思ったより動作が安定しませんでした。

多分この回路図だと安定しにくいと思うのでこれを真似して作るのはあまりお勧めしませ

ん。製作自体は楽しかったです。 

P.S. 製作がうるさくて申し訳ございませんでした。この場で謝罪させていただきます。  
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制作：中二 和田 中三 畠山 高二 宮田 

協力：物理部無線班の皆様 

はじめに~the story of “AZABAC-71”~ 

AZABAC（アザバック）シリーズは、通産省から譲り受けたコンピューターを皮切りに始まり、物理部無

線班の⾧い歴史の中で受け継がれてきたコンピューターを自作する製作です。 

最新の作品である２００７年の AZABAC-67 以降はこのシリーズを受け継ぐ製作はなされず、近年ではコ

ンピューター系の製作物すら少なくなってきているのが現状です。 

人々は不可能だと思った・・・ 

人々は地味だと嫌った・・・ 

しかし、三人の男が立ち上がる！ 

彼らの手には、一対の基盤があった！ 

「AZABAC-71」、始動！ 

概要 

シリーズの最新作である「AZABAC-71」は、単純なロジック IC のみを使った、単純な 8bitCPU

の自作を目標として、基板二枚を使った回路となりました。回路は多くの部分を「CPU の作り

方」という本を参考に作らせていただきましたが、絶版になっている IC を取り替えたり、機能

的な強化を図るにつれてオリジナリティの高いものとなりました。 

8bitCPU とは？ 

さて、読者の皆さんは CPU(Central Processing Unit)とは何かご存じでしょうか？ 

ズバリ、CPU とは、「計算機」です。 

とはいえただの電卓ではありません。言い直せば、「プログラムの通りに計算ができる計算機」となります。

皆さんの使っているスマホやパソコンも、CPU がプログラムに従って計算をしているから動いているんで

すね。今回の CPU は、最大８bit（０と１が八つ）まで計算できるので、8bitCPU と分類されます。ちな

みに僕が今この文書を描いている PC は６４bit の CPU を使っているそうです。途方もないですね・・・。  
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外観 
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使った部品 

特大基盤 ２枚 

LSIC ７０個超 

IC ソケット ７０個超 

コネクタ ２個 

各種 LED 約４０個 

各種抵抗 約６０個 

各種コンデンサ ５個 

リレー １６個 

部分ごとの説明（前頁と合わせてご覧ください） 

① ROM 

ROM（Read Only Memory）とは、プログラムの途中に書き換わることのない数値を入れておく入れ物

の事です。と書くと分かりづらいですが、写真をちょっとよく見ればわかる通り、ただのスイッチの配列

です*。参考書籍に習い、逆流による混線防止のためにダイオードを置きますが、向きには気を付けましょ

う。 

 プログラムと聞くと、アルファベットやら記号やらで書かれているのを想像しがちですが、すべて大本

をたどれば０と１になります。０と１で書くプログラムのことを機械語と言ったりしますが、この CPU で

は８つのスイッチを二組、ON（１）にしたり OFF（０）にしたりすることでプログラムを書くんですね。

今回は、8bit を命令、8bit を Iｍ(Immediate)データという命令に付加する情報を表すために使用します。

つまり、AZABAC-71 には 32 個のスイッチがついているので、命令を 16 行書けるってことですね。今回

はどこを読み取っているかわかりやすいように、LED を付けて、読み取り中は光るようにしました。*ホン

トはヒューズを使うらしいです。 

② プログラムデコーダ 

何番目のプログラムを読むかを受け取った際、ROM からプログラムを読み取り、右側の基盤が

読めるように変換（デコード）する回路です。たとえば、「０００００００１」という命令を、

「A レジスタに Im データ（今回は１）を足したものを A レジスタに代入」といったように。こ

の場合は、右側の基盤の「A レジスタに入れることを表す配線」と「A レジスタに代入すること

を表す配線」に電流を流し、「１」という数字はこの命令における付加情報なので、Im データと

して「１」を送ることで、右側にプログラム通りの変化がおこるわけですね。 

                    ２９ 



① リレー群 

製作途中、RAM から命令を読み取る際に困ったことが起きました。今回、１３８という IC

の出力をそのままスイッチにつなげ、スイッチの内容を読み取っていたのですが、LED を

つけてからというもの、スイッチを ON にする数が増えれば増えるほど、スイッチから流

れる電圧が下がり、ついにはプログラムデコーダで読み取れなくなってしまったのです。こ

のままではプログラムを書くことはできないので、リレー（電気式のスイッチのようなもの）

を使って、電源をそのまま流し、０と１を明確にしました。すべての命令（行）について行

ったので、命令が切り替わるたびにリレーのカチカチ音がしていい感じです。 

 

② クロック回路 

この回路全体の標準クロックであるマスタークロックを生み出します。発信回路とも言い

ます。このクロックを加工したもので回路の動くタイミングを計るんですね。 

今回は、手動で動かすマニュアルモード、自動で動くオートモードを実装し、オートモード

では二種類の速度を切り替えられるようにしました。 

 

③ レジスタ群 

プログラムの通りに計算された値をしまっておくための箱がレジスタです。レジスタから

取り出した値に操作をして（適当な値を加えて）、レジスタに戻す（代入する）のが CPU の

動作の基本になります。 

それぞれのレジスタには LSIC の７４１９３を使用していますが、この IC には LOAD と

いうピンが存在します。このピンに信号を入れることで値を読みこむタイミングを制御で

きます。UP ピンに信号が入るたびに中の値が増える「カウンタ」の機能もついており、プ

ログラムカウンタにするのが楽でした。 

今回の CPU にはレジスタが３種類あります。 

 汎用レジスタ 

八つあるレジスタ（A～H の名前がついています）のうち、六つを使っています。それ

ぞれに値を入れたり取り出したりすることができます。（高度なプログラミング言語に

おける「変数」のような使い方ができます。） 

六つあると書いたんですが、命令の関係上使えるのは四つだけになります。プログラム

デコーダを改造すれば六つフル活用できるようになるはずです。 

 プログラムカウンタ 

G レジスタを使っています。今どの行のプログラムを読んでいるのかを判断するため 
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 のレジスタですね。このレジスタの中身をそのまま左側の基盤に渡すと、左側の基盤に

搭載されたプログラムデコーダから右の基盤への指示が返ってきます。 

 I/O ポート（後で書きます） 

 

① データセレクタ 

たくさんのレジスタの中から「どのレジスタから値を読むか」を選択する機構です。今回は

参考書籍に則り７４１５３を使用しました。一つの IC で２桁分制御でき、選択したものか

らさらに絞る必要のある場合もあるということで、４つのレジスタで IC４つ、８つだと１

２個必要になります。今回は、二進数３桁の入力で８つのレジスタを選択できます。 

② ALU 

ALU（Arithmetic and Logic Unit）は、この CPU を CPU たらしめるものの一つで、計算

する役割を担います。参考書籍に則り、７４２８３を使用し、８bit の加算ができ、結果が

この値以上になったときに知らせてくれるようになっています。（キャリーフラグを立てる

ことで知らせています。）Logic とか言ってますが論理演算はできません。 

③ フリップ・フロップ群 

レジスタに使用している７４１９３ですが、一つ問題点があります。この IC は LOAD ピ

ンに H が入っている間はずっと値を読み込み続けてしまうのです。このままだとクロック

による制御がしづらいので、何とかしてクロックの立ち上がり（電流が流れた瞬間）を感知

し、その瞬間だけ値が書き換わるような仕組みを作る必要がありました。 

そこで、この製作物では ALU の出力とレジスタの入力の間にフリップフロップを挟み、レ

ジスタの LOAD ピンとずらして動かすことで対応しました。 

ずれたクロックの生成には７４１６４という IC を使っています。 

④ 出力 

I/O ポートというレジスタの出力はほかのそれとは違い、セレクタではなく LED につなが

っています。そのため、８つの LED は常にこのレジスタ（H レジスタ）の中身を映し続け、

H レジスタを操作することで LED の光り方を変えることができるのです。 

⑤ 入力 

では、データセレクタ側の H レジスタに相当するピンはどうなっているのかと言いますと、

スイッチにつながっています。この状態で「H レジスタから値を読み込む」ことはこのスイ

ッチの状態を読み込むことと同義になるというわけですね。 

                   ３１ 



少し話が前後するのですが、前に書いた「プログラムカウンタ」も、出力がセレクタにつな

がっていません。その代わりに左側の基盤につながっているのですが、では空いたセレクタ

の入力はどうなっているのかというと、すべて電流が流れていない状態（GND）に固定さ

れています。こうすることで、G レジスタを「ゼロレジスタ」として使うことができます。 

① ゼロレジスタ 

このレジスタを参照することで、ゼロを得ることができます。何に使うかというと、「何も

足さない」作業をするのに使います。実は、この CPU の ALU は、「あるレジスタに一つの

数値を足す」ことしかできないんですね。そこで、「B レジスタに１２を代入」のような命

令の時には、「１２にゼロレジスタを足して B レジスタに代入」と解釈します。 

② コネクタ 

この製作物は基板二枚組ですが、間をじかに配線するのではなく、３６ピンのコネクタとケ

ーブルを使って橋渡ししています。二枚の基盤の片方には ALU とレジスタ関連のものを、

もう片方には ROM 関連のものを乗せることで改造しやすくなりました。実際に、ROM 側

の基盤を取り外し、SRAM と新しいプログラムデコーダを乗せた基盤と接続することで、

より⾧いプログラムが書けるようになります。 

仕様書 

アーキテクチャ RISC、ハーバード型 

I/O アドレッシング方式 メモリマップド I/O 

汎用レジスタ ６バイト（４８ビット） 

入出力 ８ビットずつ 

最高動作速度 不明 

命令形式 １２ビット固定⾧ 

ブロック図 
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回路図 
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感想 

宮田：コンピューター系の製作物は初めてでした。しかし、最後の年としては今まで物無で

培った技術や知識の結晶としていい製作物になったのではないでしょうか。付き合ってく

れた後輩たちには感謝しかないです。ほんとにありがとね。 

畠山：初めは CPU の仕組みを理解するのに苦戦したのですが何とか理解することができま

した。ですが、仕組みを理解していても原因不明のバグを直すのがとても難しかったです。

また、この制作でロジック IC などの知識が増えたので中一ゲーの回路図設計に生かそうと

思いました。 

和田：僕は先輩方に言われた通りに配線とかをしてただけで CPU の仕組みを殆ど理解して

いなくて、工作は楽しくても先輩方が何をしているのか分からないことが多かったので、次

の制作の時は自分の制作物の仕組みを理解したいと思う。 
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BUTURINTENDO  

SWITCH 

製作者 M3 礒野大洋 協力 物無の皆様 

ストーリー 
礒野「ストーリー書けって言われても この通り完成まで程遠い」 

   「量産終わったんでしょってお嬢さん いや×３そりゃご冗談を」 

   「回路図見るか?って思ってる 役者は揃ってんのに家にこもってる または踊ってる心躍ってる?」 

   「みんなこぞってゲーム実況撮ってる 僕も売り物で撮りますか」 

「それで天下取りますか」 

外観（がいかん） 

 
部品の説明 

LED・・・左右対称に 1 個ずつある丸いやつです。光るか消えるかしかしません。 

ドットマトリックス・・・中心にある正方形やつです。８×８の LED でゲーム画面を表します。 

PIC16F1938・・・上にある⾧方形のやつです。このゲームのプログラミングがされています。 

タクトスイッチ・・・左に４つ、右に２つあるやつです。左は十字キー、右は AB ボタンの役割をします。 



三端子レギュレータ・・・一番左上の半円に近いやつです。電圧を下げる働きがあります。 

電解コンデンサ・・・レギュレータの下にあるやつです。電圧を安定させる働きがあります。 

スライドスイッチ・・・コンデンサの左にあるやつです。レバーの上下で電源の ON/OFF を切り替えます。 

概要（がいよう） 
今年の売り物は４つゲームが入っています。電源を入れたときに表示されるメニュー画面でゲームを選択できま

す。 

ゲームの説明 

１つ目のゲーム・・・上から流れてくる弾をよけたり、ビームで消したりしてゴールを目指すゲームです。 

２つ目のゲーム・・・表示されたコマンドを覚えて、間違えずに入力するゲームです。 

３つ目のゲーム・・・常に進む蛇の向きだけを変えて、餌の場所まで向かうゲームです。 

４つ目のゲーム・・・ほかの人が指定した場所を、センサーの反応をたよりに探し当てるゲームです。 

回路図（かいろず） 

感想 
ゲームの構想や部品の配置、配線のルートなどをいろんな人の力を借りながら、１人で考えたのは、 

自分にとってとてもいい経験だったと思います。この経験を来年の製作に活かしていきたいです。 







































　　​LEDキューブ 
　　　　　　　　　　　　　　　【製作】H1中村　H2もときさん　【協力】物無の皆様 

・ストーリー 
冬のある日 
N「もときさ～ん、僕、LEDキューブが作りたいんですよ～」 
M「いいね！共同製作にしよう。」 
N「ありがとうございます！」 
 
M「じゃあ僕はプログラミングするから本体作っておいてよ。」 
N「わかりました！」 
 
一ヵ月後 
N「本体完成しました！」 
M「自分の製作が忙しくて、まだプログラミングしてないからやっておいてよ。」 
N「わかりました！」 
 
一週間後 
N「プログラミングできました！」 
M「もう完成じゃん」 
 
なんやかんやで数か月後 
M「しばらく動かしてないからバグってないから確認しておいて。」 
N「わかりました。」 
 
ある日の例会にて 
M「皆さん回路図集を書いてください」 
 
その後 
M「LEDキューブの回路図は僕がかいておくよ」 
N「ありがとうございます。」 
 
しばらくして 
M「やっぱ回路図かいてよ」 
N「えぇ」 
M「特別に期限延ばしてあげるから。」 
N「​わかりました​」 
 
最近 
M「まだ書いてないの？」 
N「すみません。」 
M「今年は製作物の数が少ないからその分沢山書いておいてよ。」 
N「少しは手伝ってくださいよ」 
M「やだ。」 
 
今日(深夜1時) 
N「(一人で全部書き終わった…)」 
 
これを読んだあなた。どうかMさんの暴挙の真相を暴いてください。 
それだけが私の望みです。 
 　　　　　　　　　　　　　　　　中村陽 
 



 
ストーリー長くてごめんなさい。ページ数稼ぎです。 

・概要 
　LEDを8×8×8で立方体の形に並べてPICというICを使い様々なパターンで光らせることが 

                                                                        　　　　　
　　　　　　　　　　 できます。 
 
 
 
 
 

　　←外観↓ 
 
 

 
 
 

・機構 

 
部品の説明 
PIC16F1939…プログラミングをすることができるICです。 

 



74LS08…ANDという働きをしてくれるICです。 

 
 
 
 

LED…光ります。青色です。 
 
仕組みの説明 
PIC1つだけでは512個ものLEDを制御することは出来ないため、74LS08というICを使い、
段階的にLEDを制御出来るようにしてます。 
 
プログラミングの説明 
少しだけ紹介させていただきます。 

  

←だいぶ見づらくなってしまっていますがこれは三次元配列と呼
ばれるもので、任意の0と書かれている部分を1に置き換えること
でLEDを光らせることができます。 
 
void display(){ 
            for(int z=0;z<8;z++){ 
            for(int x=0;x<8;x++){ 
            for(int y=0;y<8;y++){  
            if(cube[z][y][x]==1){ 
                PORTB=0b00000001<<x; 
                PORTD=0b00000001<<y; 
                PORTC=255^1<<z; 
                __delay_us(1); 
            }else{ 
                PORTB=0b00000000; 
                PORTD=0b00000000; 
                PORTC=0b11111111; 
            } 
            } 
            } 
} 
} 
 
↑　これはfor文の三重ループと呼ばれるもので左の三次元配列の
1になっている部分を探すことでそれに対応しているLEDを実際
に光らせることができます。 
 
 
 
 

 
 
 
 



・おまけ 
小さいLEDキューブを作りました(^.^)名前はLEDキューブminiです。 

画像は全然miniじゃないですね。 
 
 

・感想 
共同製作とは何かを考えさせられた製作でした。 
512個ものLEDを空中ではんだ付けしたのでかなり疲れました。接触不良もなく無事に動い
てくれるようになって良かったです。(中村) 




