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１．目的 
大量の冊子や重要な機材を運ぶ際に台車での

運搬には大量の労働力と時間を必要とする．そ

れらを抑えるために押す・引くという動作を補

助するためのモータ動力用制御回路を作成する．

上記の目的を満たすため，PIC16F1827 を用いて

H-Bridge の制御を行う．制御の入力信号は

Dualshock2(以下，PS2)コントローラを使用して

生成し，シリアル通信を用いてモータの制御が

出来るかを確認する． 
 

２．概略 

図 1は本研究の全体の流れである．本研究は

この流れに沿って実験を行った． 

 

図 1． 本研究で作成した回路のブロック図 

 

３．実験内容 
目的を達成する為に PS2 コントローラのボタンを押

し，指定されたモータが指定された方向へ回転す

ればよい．通信内容を確認するために以下の検証

を行う． 

(1) PS2 コ ン ト ロ ー ラ の ボ タ ン の 内 容 を

PIC16F1827 で確認できるか． 
 

 (2)確認した内容を XBee で無線通信できるか．  
 

(3)無線通信した内容をもとに H-Bridge 回路  

を PWM 信号で制御できるか． 
 

(4)H-Bridge 回 路 に 接 続 し た モ ー タ が (3)の

PWM 制御信号により正転・逆転するか． 
    

(5)測距センサを用いてある一定の距離でブザ

ーを鳴らすことが出来るか． 

 

 

４．実験結果 
(1)~(3)の実験より，プログラムで指定した入力から

指定の動作を TeraTermより確認することが出来た．ま

た，(4)の実験では指定の入力から DC モータの正

転・逆転を行うことを確認した． (1)~(4)の結果を表

1 に示す．表の見方として上から右スティックの上，

下，左スティックの上，下の順番になっている 

表 1．出力結果 

 

 

 

 

 

 

 

(5)では 0~60 センチの範囲で測距センサのに手

を出すと，ブザーがなることを確認した． 図 2 の結

果は手をかざしたときと手をかざしていないときの

測距センサの反応についてTeratermで確認した場

合の結果である． 
 

図 2． 測距センサに 0～60cm の間で手をか

ざしたとき 

 

５．考察 

これらの実験結果から PS2 コントローラの入力を

無線通信で伝達し，PIC16F1827 を利用してモータ

の正転・逆転の制御を行えることを確認した．この

ことにより，電動台車の前進・後退ができることにな

る．また，測距センサを使用することにより，制御回

路の安全性を高めることが出来る． 
 

 


