
複数のモータ制御とプログラミングについて 
指導教員  坪川 宏助教授 
坪川研究室  99D125  亀田 昌伯 

 
１． まえがき 
私が大学へ入学しようと決意した理由。それは、コ

ンピュータについ学びたいと思っていたからである。 
「プログラミングを組む」ということがよく理解する

ことができなかったが、コンピュータを学習していく

上で重要なことであると感じた１年間であった。 
本研究では PICマイコンを用いてモータの制御をす
ることにより、電子部品や回路の知識を付け、プログ

ラムを理解し、実用化してゆくことを目標とし、取り

組んできた。 
２． 研究手順 
 制御する内容を徐々に上げてゆく、ステップ UP方式
で進める。具体的には、図 1 のような手順で、研究を
進めていくことにする。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
             図１ 研究手順 
 
３． 作成プログラム過程 プログラム作成 

 研究で、実際に作成し プログラムの過程を以下

に示す。 
てきた動作確認 

 
① LEDを１秒ごとに点滅 
② スイッチを押すと が点灯LED  回路、プログラム確認 

③ ２つの D り、１秒停止後に３

秒間直進 
C モYes 
ータを使い、左に曲が誤りをみつけられたか？ 

④ サーボモータを１秒ごとに左右に回転(角度確認) 
⑤ サーボモータを２つ同時に制御 
⑥ 肩（モータ１、モータ２）、肘（モータ３）の関節の再現 
    (作成プログラム図 2参照) 
⑦ 腕のモーションを付け 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
    図２ 間接部の動作プログラム 
 
４． 動作イメージ 
図 3に研究で表現可能な腕の動き（モータを 3つ利用）
を示す。肩の部分は、2つのモータを用いて再現することと
し、さらにそこからスバンを伸ばし、モータをもう一つ取り付

けることで肩の関節を再現することとした。 

 

  
 

 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
      
 
５． 完成

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
     

 
６． まと
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   図 4 試作

め 
研究で製作した

以上に困難な作

回路ともに何度か

制御することの
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ータ２
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のは、肩と肘だけで

業が発生した。 
作り直し、組み立

難しさを改めて感じ
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Webや本で調べる
あったが、思

て、それを思

た。 
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