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１． 研究概要 

身近にある赤外線を使いリモコンの遠隔操作

のできる車を製作した。 

 

２． 研究の具体的内容 

(１) 赤外線使用の理由とその利点 

  赤外線とは地球上の物体すべてに存在す

る目に見えない光のことである。この赤

外線を今回は遠隔操作するために使用し

た。 

まず赤外線使用の理由の説明をする。

遠隔操作するにあたって、初めは電波が

挙げられた。しかし電波は法律で決めら

れており、本校に計測機器がない等の理

由により使用を断念。電波の代わりに挙

がったのが赤外線である。赤外線は身近

な電気機器、TVリモコンや携帯電話に使

用されており、動作テストが行いやすい

ことから使用を決定した。次に赤外線の

利点を説明する。赤外線の利点は大きく

分けて２つある。１つは先ほども説明し

た通り扱いやすいことである。作品の製

作にあたって問題点の１つである赤外線

の送受信確認テストを身近なものを利用

できることが赤外線の利点の１つである。

もう１つは法律に使用の制限が定められ

ていない点である。電波使用断念の最大

の理由である法律が赤外線の使用を制限

していないことも赤外線の利点である。 

この赤外線を使い、今回はTMIYAの３

チャンネルリモコン、ショベルドーザー

を遠隔操作できるようにした。 

 

（図1）TMIYAの３チャンネルリモコン 

         ショベルドーザー 

(２) 全体のシステム 

○ 赤外線の伝達 

   次に赤外線の伝達を説明する。電化

製品のリモコンに使われている赤外線は

PPM（Pulse Position Modulation）信号、

つまり赤外線の点灯時間と消灯時間の長

さの組み合わせでデータを送信している。

今回はこの方式を使いデータの送受信を

行った。 今回の使用する赤外線送信機

（ITXS2KIT）は38kHzと 56.9kHzの周波

数を変調（赤外線信号）できる２チャン

ネル方式である。この２つのチャンネル

のうち赤外線受信機（203KIT）に合わせ

38kHz の赤外線信号を使用した。 送信

機から送られてくる38kHzで変調された

赤外線信号を受信機が受け取り、その出

力からPIC（PIC12F509）に入力する。PIC

の５ピンを出力に使い、左右のモータド

ライバに２ピンずつ、ショベルのモータ

ドライバに１ピンに電流をそれぞれ振り

分ける。IC（TA8050P）は入力 Dl1、Dl2

振り分けられた組み合わせによりフォワ

ード、リバース、ストップ、ブレーキの

モード切り替えモータを動かす。 

  

     （図2）動作の流れ 

○ 送受信機 

今回使用した送信機（ITXS2KIT）は

32.5mmx19.5mm と本来は軽い飛行機を

飛ばすのにものに適したサイズのもの

を使用した。 

 

（図3）赤外線送信機ITXS2KIT 



３． 研究のまとめ 今回は使用した受信機（203KIT）はあ

らかじめ回路中に PIC があり、プログ

ラムが組まれていたものを使用した。 

これも軽い飛行機用のものでサイズが

12mmx15mmであった。 

 今回赤外線の遠隔制御を体験してみて赤外線の

伝送を理論的に理解することが予想以上に難しい

ことが分かった。その中でも一番理解し難かった

ことは、PPM（Pulse Position Modulation）信号

のことである。これを理解するためにインターネ

ットで調べ、ようやくこの信号は赤外線の点灯時

間と消灯時間の長さの組み合わせであることが分

かった。あくまで赤外線での遠隔制御の基礎であ

り、応用するのにはまだ難しいことを理解しなけ

ればならない。また今回の課題研究で使用した

PIC はあらかじめプログラムが組まれていたもの

だったので、PIC のプログラムについては学べて

いない。このことが残念だった。今回の課題研究

で製作した『赤外線を使い遠隔制御で走る車』は、

ものづくりの基礎の基礎であり、まだまだ改良の

余地がある。また応用するにはたくさんの知識や

技術がいる。今回の課題研究で自分の未熟さが分

かり、今後のものづくりの第１歩になったと思う。 

   
      （図4）赤外線受信機203KIT 

○ モータドライバ 

モータを制御するのにIC（TA8050P）

を使用した。 

IC（TA8050P）は、双方向DCモータ

を直接駆動する電流容量 1.5A のモ

ータドライバで入力Dl1、Dl2の組み

合わせによりフォワード、リバース、

ストップ、ブレーキのモード切り替

えができる。また、入力はTTLコン

パチブルとなっており、CPU システ

ムなどから直接コントロールするこ

とができる。 

モータ１つに１つの回路を作り合計

３つの回路を製作した。 

 

感想 

今回の課題研究は、過去誰も作ったことのないも

のに挑戦した。作品を製作する上で工夫した点は

失敗をすることを前提にしたことである。１つの

基盤で配線可能な部分をあえて機能ごとに分け動

作テストを終えた後に回路同士を繋げた。こうす

ることにより問題点を発見しやすく、直す作業の

手間が少し省けるからである。また、配線図を作

成する際、実際のサイズより大きく書き、見やす

くしたのも工夫の１つである。過去のデータがな

いものを製作することは予想以上に厳しいことが

この研究を通じて学んだ。今回の課題研究で学ん

だことを生かし、また何か作ってみたい。 

 

（図5）モータドライバ基盤 

(３) 完成図 

各部品を乗せる台として木材を使用し、

ショベルの邪魔にならないように上に２

段の台を取り付け、下に電池、上にモー

タドライバ基盤と受信機、PIC の基盤を

乗せた。 
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            （図6）完成図 

 


