説明用マニュアル

　我々エレクトロニクス研究部はハード班とソフト班に分かれています。

　ハード班では主に電子工作を行っています。その活動の一環として毎年10月に行われる全日本ロボット相撲大会に出場しております。今年も関東大会に出場してベスト16に残りました。
　ロボット相撲大会は自立型部門とラジコン型部門があり、我々は自立型部門に出場しました。自立型では人間の操作を必要とせず、搭載したセンサーのみで敵を検知し、その敵を土俵から押し出します。

こちらが実際に出場したロボットで名前を天先(あまさき)と言います。こちらに映っているのがその大会での様子です(それぞれ示しながら)。
こちらに映っているのが大会でも使われる土俵(写真)です。材質は鉄で出来ているので、基本的にロボットの底面に磁石を搭載してひっくり返らないようにしています。周りの白線はロボットに搭載したセンサーで検知することができるように描かれているもので、これを検知して土俵から落ちないようにしています。

各種センサーで検知した情報はメインボードのマイコンで処理され、モータードライブ回路を通してモーターの回転を制御します。
モータードライブ回路の構造は簡単に描くとこのようになっています。一般的にHブリッジ回路と呼ばれるもので、スイッチが4つついており、このスイッチのオンオフを切り替えることでモーターの正転と逆転を制御しています。一つの電源で正転と逆転を制御できることがこのHブリッジ回路の利点です。

Q&A(よくありそうな質問)
Q　どうしてこのバッテリーを使っているのですか？

A　モーターの標準電圧が15Vであることと、スペースの問題から7.4Vのバッテリーを直列に二つ繋いで14.8Vとしています。

Q　なんで天先なんですか？
A　かっこいいからです。

Q　どうしてこのモーターを使っているのですか？

A　大会では相手の機体を押し出す必要があるので、強力なモーターが求められます。予算に合うもので強力であると言われているこのマクソンモータを選びました。

Q　敵検知センサーはどれくらい検知できるんですか？

A　2mぐらいです。相手の機体が黒っぽいとその距離は1m弱くらいになります。

Q　なんで黒っぽいんですか？

A　敵検知センサーが赤外線を用いたものが多く、そのセンサーの感度を鈍らせるために、赤外線の反射率が低い黒に塗装しました。

Q　敵検知と白線検知はどちらも赤外線センサですがどうちがうのですか？

A　感度が違います。

Q　ボディはどうやって作ったんですか？
A　学校に工場があるのでそこで加工しています。ブレード(ロボットの先端部分)に関しては業者に委託しました。

Q　モータードライブ回路でスイッチはどうやってオンオフ切り替えているんですか？

A　スイッチの部分にはFETという半導体を使っており、この素子のゲート端子に電圧がかかることによりソース端子とドレイン端子が導通するようになっております。マイコンからこのゲートに電圧をかけることによってスイッチのオンオフを切り替えます。

Q　どこが優勝しましたか？

A　うち以外のどこかです。

Q　この先端部分、危なくないんですか？

A　危ないです。何人もの部員の血を吸っています。ですが、これがあることによって相手の下に潜り込みやすくなり、試合を有利に進めやすくなります。

Q　実際に動かせないんですか？
A　台(発泡スチロールなど)の上に載せる→スイッチを入れる→右のボタンを押す→動く→前の白線検知センサのあたりに手をかざす→モーターが逆転する→離す→モーターが正転する→緊急停止リモコンのスイッチを長押し→止まる

Q　(実際に動いているのを見て)遅くないですか？

A　マイコンからの信号をパルス信号にすることによって、展示用にあえて速度を落としています。
Q　いくらくらいかかってんの？
A　15万円くらいです(たぶんね)。

ここからは1年生班員の個人製作となります。

～小林・参謀編～

これはアミダくじを自動で生成できる機械です。(電源を入れる)→

