
クアッドコプターの製作 

 
３年 A 組 松村 一希 
３年 B 組 三浦 聡汰 

３年 C 組 上林 幹宜 
指導教員 米田 隆恒 

 
１．要約 

 私たちは、強風などの悪条件下でも飛行することのできるクアッドコプター（4 枚のプ

ロペラで姿勢制御を行う小型ヘリコプター）の開発を目指している。そのために、可能な

限り簡単に無線通信をする方法の考察とともに、安定した飛行方法を研究している。 

今回は、昨年度の続きとして、加速度センサを用いてモータ制御をすること、モータド

ライバーと無線マイコンをつなぐこと、既製品のラジコンヘリから安定して飛行するコツ

を探ること、などの研究を行った。 
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２．研究の背景と目的 

 東日本大震災などのような大災害が起こ

った場合に、がれきなどが散乱した道路で

は車などを使っての情報収集は難しいと考

えられる。そのため、狭い隙間でも入るこ

とのできるような小型で飛行する、小回り

の利くものが情報収集の手段として必要だ

と考えた。そこで、そのような場合にクア

ッドコプターが便利ではないかと考えた。

昨年度の研究で、モータ制御、無線制御を

それぞれ行うことに成功した。今回は加速

度センサを用いたモータ制御、ラジコンカ

ーの製作、既製品のラジコンヘリから、安

定して飛行するコツを探るなどの研究を行

った。 

３．研究内容 
3.1 加速度センサによるモータ制御 

今回は、昨年度の研究に使用したような

スイッチではなく 3 軸加速度センサモジュ

ール 「KXR94-2050」(図１)と、モータ

ドライバー「TA7291P」(図２)を使用して

モータ制御を行った。 

 
図１ KXR94-2050  



 
図２ TA7291P 

 
KXR94-2050 は X 軸、Y 軸、Z 軸方向の

傾きを検出し、その傾きに応じて変化する

電圧を出力することができる。これを利用

することによりクアッドコプターの機体が

傾いた場合にも修正が可能になるので、安

定した飛行が可能となる。TA7291P は、2
つのピンを制御するだけで正転、逆転、ス

トップのコントロールを行うことができる

([5]参照)。 
私たちは、加速度センサを用いて機体の

水平を保つ方法について、以下のように考

えている。 
あるモータの高度が上がり、機体が斜め

になった場合、対角にあるモータの出力を

上げ、機体を水平に保つ。同様に、あるモ

ータが下がれば対角にあるモータの出力を

下げ、並行に保つ。それを二つ組み合わせ

て四方に対応できるようにする。この方法

を使用することで、加速度センサで制御す

る必要のあるモータを二つに減らすことが

できる。さらに、プログラミングする必要

がなくなるので、より簡単に製作すること

ができる。 

3.2 ラジコンカーの製作 

私たちは昨年度の研究で、モータドライ

バー「TA7291P」([5]参照)と、無線マイコ

ン「TWE-Lite DIP(トワイライト・ディッ

プ)」(図３)を使用し、モータ制御と無線制

御を行った。 

 
図３ TWE-Lite DIP 

 

 
図４ 今回製作したラジコンカー 

 
今回は、モータドライバーと無線マイコ

ンをつなげ、ラジコンカーを作成した。 
このラジコンカーでは、TA7291P を左

右のタイヤにそれぞれ 1 つずつ使用し、

TWE-Lite DIP を親機、子機用にそれぞれ

1 つずつ使用している。 
TWE-Lite DIP は、デジタル入力、出力、

アナログ入力、出力を行うピンがそれぞれ



4 本ずつある(詳しくは昨年度の研究論文を

参照)。そのため、親機側のデジタル入力

を 4 本、子機側のデジタル出力を 4 本使用

した。子機のデジタル出力 1、2 を左側の

モータを制御する TA7291P に接続し、デ

ジタル出力 3、4 を右側のモータを制御す

る TA7291P に接続した。こうすることに

よって、4 つのスイッチを制御するだけで、

ラジコンカー本体から離れた場所からでも

ラジコンカーを操作することができた。 
 

４．反省点  

 今回は、ブレッドボードを使用したため、

ラジコンカーを操作したときにジャンパー

ワイヤが外れてしまうということがよく起

こってしまった。今後はきちんとはんだ付

けを行いたい。 
 
５．今後の課題 

赤外線通信では、通信が可能な距離が 5
メートルから 7 メートルである。一方、今

回使用する TWE-Lite DIP は、100 メート

ルから 200 メートルが典型的な通信距離で

ある。よって通信手段としては、赤外線通

信には変更せず、このまま無線通信を使用

するのがよいと考えた。 
既製品の小型ヘリコプターを観察し、ク

アッドコプターの開発にとって大切なこと

は以下の 3 つであると考えられる。 
・部品の軽量化、つまり、最も簡単な回路

にすること 
・操作を減らすため、4ch にすること 
・赤外線通信ではなく、無線通信を利用す

ること 
それに付け加え、今後は、インターネッ

ト回線を通じてリアルタイムでクアッドコ

プターからの画像を受信し、その画像を見

ながら操作することや、傾きセンサでコン

トロールを行うこと、また、よりシンプル

な作りのコントローラーにすることなどを

行いたい。 
今回、モータドライバーや加速度センサ

を用いたモータ制御と、無線を用いたモー

タ制御を行うことができた。 
しかし、実際に飛行するものを作るため

には、まだまだたくさんのことを調べる必

要があると感じた。そこで、既製品の小型

赤外線ヘリコプター「G-METAL ジャイロ

メタル ファルコン 4」を観察し、これを元

にクアッドコプターに応用できる点などを

探りたいと考えている。 
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