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１．研究概要 

自動身長計の仕組みを考え身長計本体を製.

作し、電子回路やプログラミングの知識を深

める。 

 

完成予想図 

２.研究の具体的内容 

自動身長計を製作するにあたって、どの部 

分を自動にするかを検討した。 

１.身長計のバーの昇降。 

２.身長の測定をする。 

３.ＬＥＤ表示器に計測値をデイジタル表 

示する。 

この 3 つを自動にすることにした。 

(１) １の動作ではバーを紐で吊るしＤＣ 

モータを用いてバーを降ろす構造を設計した。 

試作の回路（図１）を製作し動作を確認した。 

結果正常に動作することが確認できたので 

身長計に応用することにした。 

動作するか確認できたところで実際に身長 

計に設置し動作を確認する。 

 

図１：モータの正転・逆転回路 

ＤＣモータの制御はモータドライバ(図２)を

用いて制御する。 

 

図２：モータドライバＩＣ 

(２)２の動作ではロータリーエンコーダを

用いてバーの降りた距離を測定する。 

ロータリーエンコーダは回転量をパルス信号

で出力し、ＰＩＣを距離に変換する。ＰＩＣ

のプログラムはＣ言語で作成した。(図３) 

 



図３:プログラム例 

(３) ３の動作ではロータリーエンコーダ 

で測定した数値をＬＥＤ表示器に送り、ＬＥ

Ｄ表示器で数値を表示する。 

 

使用器具の説明 

[１]ロータリーエンコーダ(図４) 

ロータリーエンコーダは、回転軸に取りつけ

てその動きを検出するセンサで身近なところ

ではマウスのホイールの部分に使われている。 
ロータリーエンコーダからは、回転に合わせ

て（図５）のような A 相と B 相のパルスが出

力される。ふたつのパルスはタイミングがず

れて出力されるように作られており、正転、

逆転とで、その出力タイミングを逆の関係に

することができる。この特性を用いてどちら

の方向に回っているか判断する。  

 

図４：ロータリーエンコーダ  

 
図５：タイムチャート  

 

 

[２]モータドライバＩＣ(図２・６) 

モータドライバＩＣには、Ｈブリッチが内

蔵されており、正転、逆転、ストップ、ブレ

ーキをプログラムを用いて制御することがで

きる。

 

図６：モータドライバＩＣの中身 

 

３.研究のまとめ 

自分たちの力だけで自動身長計を製作すると

いうことが簡単ではないことがよくわかった。 

今回は身長計本体の設計から始めたが日頃し

ないような作業が多く戸惑ってしまい身長計

の製作を始めるまでに時間をかけてしまった。 

回路を作成する時自分たちの技術ではＰＩＣ

を用いた回路を製作することができなかった。 

またプログラムの作成では、チャタリングの

防止策を考えるのに時間がかかった。 

自動身長計を製作していく中でプログラミン

グや基盤の設計など色々なところでつまずい

たが、結果色々な面で成長でき、また知識を

深めることができた。 

今後も自動身長計をできるだけ完成に近づけ

るよう努力したい。 
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