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モータコントローラを接続する 

モータコントローラへの接続は、２ページ目にある写真の通りです。下図の応用例は、モータ
コントローラが一般的にどのようにモーションコ ントロールシステムに組み込まれるかを示し
ています。主な接続先は、モータ、 モータパワー、モータ制御入力の３つです。モータ制御
入力は、シリアル、ラジコ ン用サーボモータ信号、アナログ電圧の３つのインターフェースの
うち１つを使用することができます。また、２つのフィードバックオプションのうち、スピー ド
フィードバック用のタコメータか、ポジションフィードバック用のアナログ電圧のどちらかを使
用することができます。 

接続電源：モータコントローラへのメイン電源接続は、基盤の右上のモータパワー端子です。
電源は6V～18Vで、モータが必要とする電流が供給できなければなりません。 

バッテリ保護用ダイオードは、モータコントローラに組み込まれています。このダイオードは、
電圧降下を引き起こしますが、それでも、バッテリの電圧量とモータ出力の間の失われる電
圧量の数十分の一程度です。（モータドライバ　H-ブリッジの損失に加えて）このダイオード
は、"j3"の位置にあるジャンパを設定すれば、回避することができます。 

モータを接続する：モータ出力ポートは、基盤の右下です。モータ接続の極性はあまり問題
にはなりませんが、モータ方向の反転オプション（MISCPARAMS)を切り、モータが「正転」す
るように設定したときは、「モータ正出力」は正回転になります。モータが意図する方向と反
対方向に回転した場合は、２つのモータリード接続を差し替えるか、モータ方向の反転オプ
ションの設定を有効にしてください。 

典型的な応用例

Pololu SMC03A モータコントローラモジュール

モード選択
ジャンパ

PIC16F684 マイク
ロコントローラ

TPIC0107
H-ブリッジ
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LP2950       
電圧レギュレータ 

VIN

GND

OUT+

OUT-

モータコントローラと通
信するために、3つの入
力モードのうち1つを使
用する。

モータ出力に連結する
センサが、モータコント
ローラにフィードバック
する。

6-18V

3A Max.
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モータコントローラを接続する（続き）

コントロール入力：コントロール入力は、ロボットコントローラやラジコン受信機などのメイン制
御ユニットやフィードバック信号のための接続ポイントです。コントロール入力は、基盤の左側
に沿ってあり、機能は入力選択とフィードバック選択ジャンパによって選択されたモードで決ま
ります。「Vcc」接続は、フィードバックセンサまたはメインコントロールユニットの電源として使
用できる5Vの定電圧電源を供給します。このピンからの電流出力は90mAを超えてはなりま
せん。 

リセット（ピン5）：リセット入力は、1キロオームの抵抗で、Hレベル（5V)にプルアップされていま
す。最低でも2マイクロ秒の間この回路をLレベル（0V)にすると、モータコントローラはリセット
された状態になります。通常、入力は切断された状態にあります。 

ステータス出力（ピン4、ピン6）：ピン4とピン6は赤色と緑色のLEDに接続されており、入力選
択とフィードバック選択ジャンパによって選ばれたモードに応じて、様々なステータスを表示し
ます。通常、これらの出力は切断された状態にあります。 

モータコントローラインターフェース 

モータコントローラは、アナログ電圧インターフェース、ホビーRC（ラジオコントロール）インター
フェース、シリアルインターフェースのうちどれか1つをサポートします。それぞれのインター
フェースでは、選択したフィードバックモード（フィードバックなし、アナログ電圧＜モータ位置
＞フィードバック、タコメータ＜モータスピード＞フィードバック）に応じて、方向とスピード、また
は、モータ位置の制御をすることができます。 

アナログ電圧インターフェース 
アナログ電圧インターフェースでは、ポテンショメータなどアナログ電圧を出力するデバイスを
使って、モータを制御することができます。アナログ電圧インターフェースを選ぶためには、2
ページの写真で示されている入力選択ジャンパ（J1)の上2つのピンに、短絡ブロックを設置し
ます。 

ニュートラルあるいは停止しているときのアナログ入力の値は2.5Vです。電圧を下げると逆方
向にスピードが加速し、電圧を上げると正方向に加速します。 

ホビーRC（ラジオコントロール）インターフェース 
ホビーRC（ラジオコントロール）インターフェースでは、一組の標準ホビーRC送信機と受信機
を使ってモーターを制御することができます。またシリアルサーボコントローラなど、 標準の
サーボコントロール信号（50Hz 1-2msパルス）を出力するどんなデバイスも使うことができま
す。ホビーRCインターフェースを選ぶためには、2ページの写真で示されている入力選択ジャ
ンパ（J1)の下2つのピンに、短絡ブロックを設置します。受信機のグラウンドラインをモータコ
ントローラGNDピンに、RCコントロール信号をピン3に接続します。 

1.5msパルスは、ニュートラルあるいは停止の状態にあります。それよりもパルスが長ければ
正方向、短ければ逆方向にスピードが増します。 
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シリアルインターフェースの基本原則

モータコントローラは、小型のマイクロプロセッサやデスクトップコンピュータなどのメインコント
ローラとやりとりするのにシリアルインターフェースを使います。モータコントローラを使うため
に、モータコントローラの非同期シリアル入力、pin3に正確なフォーマットでデータを送るようメ
インコントローラをプログラムしなければなりません。

5V

0V

10011010
LSB          MSB

スタート　　　　　　　ストップ
ビット　　　　　　　　 ビット

モータコントローラは、2000から40000bpsの範囲内の固定通信速度（モータコントローラが、通
信速度を自動的に検出します）で一度に8ビットモードで使用されます。　（パリティビットなし
で）シリアルビットはロジックレベルで、非反転でなければなりません。右図のように、0は0Vと
して送られ１は5Vとして送られるということを意味して
います。（PCシリアルポートは、反転したシリアルデー
タを出力するので、反転回路はPCシリアルポートと併
用して使用されなければなりません。） シリアル入力
に送られたコマンドは、上述のフォーマットと同じでな
ければなりません。さもなければ、シリアルラインに接
続されたモータコントローラと他のデバイスが、予想外
に動いてしまう可能性があります。 

個々のバイトを正確に送ることができたら、モータコントローラがモータを回転させるようにす
るため、正確なバイトのシーケンスを送らなければなりません。このモータコントローラインタ
ーフェースプロトコルは、サーボコントローラなど他のPololuのシリアルデバイスと互換性があ
りますので、複数のPololuのシリアルデバイスをシングルラインで制御することが出来ます。2
番目のバイトで指定されたデバイスから要求されるように、プロトコルは、１スタートバイト、１
バイトデバイス識別子、そして必要な場合は何バイトか続く場合があります。 

スタートバイトは、他とは異なるビットで識別されます。それに続くバイトは、0から0x7F（十進
法で0から127）の値を与えながら、すべてビット7を0にしなければなりません。シリアルライン
上でバイトが送信されるときは、そのライン上のすべてのデバイスが、自分にとって意味のあ
るデータであるかどうかを常にチェックしています。続いて送信されるすべてのバイト、上図中
のデータバイトは適切なデバイスによってのみ解釈されます。その間他のすべてのデバイス
が新しいスタートバイトを待っています。 

上述した詳細がわからず、ただモーターコントローラを使いたいというだけの方は、以下に続
くページで説明しているように、正しいシリアルの設定を使い、正確なバイトのシーケンスを
送るだけでよいのです。 

まとめ：2000から40000bpsの範囲内の通信速度で、一度に8ビットをパリティな しの1
ストップビットで、非反転の、論理レベルのシリアル伝送を使用すること
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モータコントローラの使用法

スピードとモータの方向を設定するために、以下の構造を伴った4バイトコマンドをモータコ
ントローラに送ります。 

start byte = 0x80    device type=0x00 　motor # and direction    motor speed 

4バイトモータコントローラのコマンド 

バイト1：スタートバイト．コマンドの開始を知らせるために、このバイトは常に0x80(十進法で
128）でなければなりません。スタートバイトは、最上位ビット（ビット7）セットを伴った唯一のバ
イトであり、新しいコマンドが与えられるシリアルライン上のすべてのデバイスに警告を発しま
す。続いてシリアルラインに送られるすべてのバイトは、最上位ビットを0にしなければなりま
せん。

bit7                                bit0

0 x x x x x x x

bit0: 方向
　　　1 = 正方向
　　　0 = 逆方向

bit1-6: モータ番号

bit7: 常に0

バイト2：デバイスタイプ．このバイトは、デバイスタイプを識別します。コマンドはそのデバイス
タイプを対象としたものであり、バイトはこのモータコントローラに送られるコマンド用に0x00で
なければなりません。モータコントローラ以外のデバイスは、別のスタートバイトが送られるま
で、引き続き送られてくるすべてのバイトを無視します。

モータ番号と方向から全部そろったバイト3の値を取得するために、方向が正回転である場
合には、モータ番号に2を掛けて1を足します。例えば、モータ5を正回転させるためには、バ
イト3は5x2+1=11でなければなりません。モータ1を逆回転させるためには、バイト3は1x2=2で
なければなりません。（マイコンのプログラムで、2で乗じるための効率的な方法は、1桁から
切り替える方法とモータ番号にその番号を加える方法の2通りあります．） 

バイト４：モータスピード．最上位ビットは、スタートバイトではないので、0でなければなりま
せん。残りの7つのビットは、モータスピードを指定しています。バイト4の値の範囲は、0x00
から0x7F（十進法で0から127）となります。 0x00はモーターを停止させ、0x7Fはモーターを
最速回転させます．中間値は、中間のスピードに相当します。逆方向にスピードを0に設定
すると、モータコントローラが、PIDループを使ってポジションを0に保とうとすることになり、正
方向にスピードを0に設定するとPIDループが停止します。 
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例：ピン5のシリアルラインを使ったPBASIC"SEROUT"コマンドを使用 

'"84" parameter sets up 9600 baund serial communication 
SEROUT 5, 84, [$80,0,5,127] 'motor 2 full on, forward 
SEROUT 5, 84, [$80,0,5,0]   'motor 2 off, forward (coasting) 
SEROUT 5, 84, [$80,0,4,0]   'motor 2 holding position 0 

バイト3：モータ番号と方向．このバイトは、右図に示す
ように3つの部分から なっています。 

●ビット0は、モータの方向を指定します。モータを正回
　転させる場合はこのビットを1に、逆回転させる場合
　には0に設定します。
●ビット1-6は、モータ番号を指定します。すべての  　   
　モータコントローラは、 モータ番号0に応答します。 
●ビット７は、スタートバイトではないので、0にしておか
　なければなりません。
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特定のコントローラを制御するために、コマンドバイト3で、モータ番号を指定しなければなり

ません。設定状況に関わらず、すべてのモータコントローラは,モータ番号0のコマンドに対応

します。1つのシリアルラインでモータを1つ以上制御するためには、モータ番号1から63まで

を使用する必要があります。それぞれのモータコントローラを異なったモータ番号に対応す

るように設定し、同じシリアルラインに接続してください。それぞれのモータコントローラは、

設定されたモータ番号にだけ対応します。モータコントローラを設定した後、自分がつけた

モーター番号が把握できるように、モータコントローラ番号をラベルの上に書いておきましょ

う。

１つのシリアルラインで複数のモータコントローラを制御する

BASIC StampIIのプログラムの例 

BASIC STAMP IIコントローラ上で動かせる次ページのプログラムは、モータ1を徐々に加速

させ、そして低速にし、次に逆方向に加速させ、そして再び低速にします。プログラムを動か

すために、ピン15はリセット入力（ピン5）に、ピン14はシリアル入力（ピン3）に接続されなけれ

ばなりません。インターフェースプログラムは、他のプログラミング言語でも同様の記述とな

ることでしょう。次の記述は、プログラムを理解する上で役に立つでしょう。もし必要ならば、

それを他の言語に応用してください。 
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スピード変数（8ビット）は、ライン１上で宣言されています。モータコントローラが、ピン15（ラ
イン3と4）のLレベルパルスでリセットされる前に、シリアルラインは、アイドル状態でHレベル
になります。ライン5上の100msポーズは、シリアルデータがモータコントローラに送られる前
に、正確な動作を確実なものとするために実行されています。

ライン6-9のループの1番目は、モータ1を徐々に加速します。シリアル出力は、ライン7の
seroutの記述によって作られます。最初のパラメータ、14、はピン番号を指定し、そのピン番
号を通じてシリアル信号を送ります。次のパラメータ、84、は、通信速度9600で、シリアル特
性をパリティ無し非反転の8ビットに設定します。大括弧[]の中の４つの番号は、送られるべ
きデータで、それらはモータコントローラの4つのコントロールバイトに対応しています。最初
の２つのバイトは、常に＄80と0でなければなりません。2番目の0は、モータ1を逆回転させ
ます。ループを通じて毎回大きくなるスピード変数は、モータを徐々に加速するコマンドです。
ライン８のポーズメッセージは、次のコマンドを送る前に、プログラムに20ms（0.02秒）待ちま
す。

最初のループが終了すると、モータはフルスピードの127に設定されます。ライン10-13上
の2番目のループは、127から0に至るスピードを送って、モータを減速させます。その後、ラ
イン14-21上の次の2つのループは、バイト3のパラメータ値1を除き、処理を繰り返します。
そしてモータ1を正回転させます。 
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1	speed   var   byte
2	high 14       'take serial line high
3	low 15 		'reset motor controller
4	high 15
5	pause 100 	'motor controller startup time
6	for speed = 0 to 127
7	   serout 14, 84,[$80,0,0,speed] 
8	   pause 20
9	next
10	for speed = 127 to 0
11	   serout 14, 84,[$80,0,0,speed] 
12	   pause 20
13	next
14	for speed = 0 to 127
15	   serout 14, 84,[$80,0,1,speed] 
16	   pause 20
17	next
18	for speed = 127 to 0
19	   serout 14, 84,[$80,0,1,speed] 
20	   pause 20
21	next

トラブルシューティング 

すべてのモーターコントローラは、発送前に十分にテストされており、最初にモータコントロー
ラが動かない場合は、原因を確定するのが難しいことがありますが、以下に述べるコツを参考
に、注意深く原因を追究すれば、たいていの場合は、解決できるでしょう。 

●すべての接続を再確認しましょう。あなたの回路とモータ電源・グラウンドはすべてきちんと　
　接続されていますか？ 
●プログラムを再確認しましょう。通信速度の設定はあっていますか？最高位の通信速度　　　
　40000であなたの設計どおりに動かない場合は、9600に下げて試してみてください。 
●正しいモータ番号を使っていますか？全く動いていないようであれば、モータ番号0から始め
　ましょう。設定に関わらず、動くはずです。 
●予想外にモーターが一瞬動いた後止まり、それを繰り返すような場合は、モータコントローラ
　が過熱して、熱保護回路が作動しているのでしょう。この状況は、モータドライバーチップに　
　放熱板を置き、モータ供給電圧を下げ、モータ方向の変更の間に短い停止時間を設けるこ　
　とにより、抑えることができる場合もあります。 
●PID係数をある特定の値に設定すると予想しえない結果を引き起こすことがありますフィード
　バックモードにある場合は、PIDループに何をさせようとして いるのかを確認してください。
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モーターコントローラを設定する 

モータコントローラのいかなる設定を変更するにも、以下の構造を伴った4バイトのコマンドを
モータコントローラに送信します。 

start byte=0x80      config type=0x02        parameter address          value

設定コマンドは、通常のスピード設定コマンドと似ていますが、バイト2はデバイスタイプが'0'
の代わりに'2'になります。次の2つのバイトは、設定されるべきパラメータとそのパラメータの
値を指定しています。パラメータとその機能は以下にあげているとおりです。 

アドレス　   名前��     説明�

0� MOTORID� モーターコントローラが対応するモータ番号
� � 　　　� 有効範囲は0－63；初期値は1 

1� ERRORMULT  � エラー（比例の）項の乗数
� �       � 有効範囲は0－127；初期値は21 

2� ERRORDIV      � エラー（比例の）項の分周率
� �       � 有効範囲は0－7；初期値は1 

3� INTEGMULT     �積分項の乗数
� �       � 有効範囲は0－127；初期値は3 

4� INTEGDIV      � 積分項の分周率
� �       � 有効範囲は0－7；初期値は4 

5� DERIVMULT     �微分項の乗数
� �       � 有効範囲は0－127；初期値は16 

6� DERIVDIV      � 積分項の分周率
� �       � 有効範囲は0－7；初期値は1 

7� PIDRATE�      � PIDの更新周期を設定する
� �       � 有効範囲は0－127；初期値は72（195Hz） 

8� MISCPARAMS    �方向反転ビットと回転数フィードバックの分周率 
　　　　　　　�     � ビット4－3は回転数フィードバックの分周率を設定する 
　　　　　　　�       � ビット2が設定されていた場合は、アナログフィードバック��
� 　　　� � 方向を反転させる 
　　　　　　　�       � ビット1が設定されていた場合は、アナログコントロール��
�       � � 入力を反転させる �　　　　　　　
� �       � ビット0が設定されていた場合は、モータ回転方向を反転  �
                     � � させる 
�     　　　　　� 有効範囲は0－31；初期値は0 
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フィードバック付Pololu 3アンペア モータコントローラ 

フィードバック付Pololu 3アンペア モータコントローラは、一般に入手できるDCモータを簡単に
サーボコントロールできます。モジュールは、マイクロコントローラ接続用のシリアルプロトコ
ル、ホビーRC（ラジオコントロール）インターフェース、簡単なテストやデモンストレーション用
のアナログ電圧インターフェースの独立した３つのインターフェースを選択することが可能と
なっています。フィードバックの選択肢は、位置またはスピードのクローズドループコントロー
ルを可能にしています。 

3アンペアモータコントローラは、モータースピードまたはモーター位置の両方向クローズドル
ープコントロールを必要とする応用を、完全なフィードバック制御をベースにして、可能として
います。 
アナログ電圧フィードバックまたはデジタルエンコーダフィードバックのいずれかを選択するこ
とができます。（ただし、二相エンコーダはサポートされていません）ポテンショメータなどの各
種のシンプルなデバイスを、センサーとして使うことができます。

典型的な使い方では、ユーザは、最初にモータコントローラのパラメータを駆動する機械シス
テムに合うように設定します。フィードバックポテンショメータは、機構に結合され、ユーザが
位置コマンドをモータコントローラに送信すると、モーターコントローラは、その位置に達する
よう自動的にモータを駆動します。 
あるいは、機構とセンサは、スピードフィードバックとして使用することも可能です.その場合、
摩擦や供給電圧が変化したとしてもモータコントローラはコマンドで指示されたスピードを維
持します。 

モータコントローラのサイズは、3センチ×3センチで、作動電圧は6－18Vです。このデバイス
は、小さなロボットや小型モータを使った制作物、7.2Vまたは9.6Vの充電バッテリーパックで
使用するのに適しています。モータコントローラシリアルプロトコルは、他のPololu製品と互換
性があり、モータサイズとホビーRCサーボの混合を制御するための複数のユニットのシング
ルシリアルライン接続を可能にしています。 

仕様

PCBサイズ.......................�3センチ×3センチ 
モータポート..................... １ 
モータスピード................ �正回転・逆回転（127分解能）、停止 
最大電流.......................... �3A 
モータ供給電圧............. �6－18V 
PWM周波数..................... �2kHz 
シリアル通信速度......... �2000－40000（自動検出）
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