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1.研究概要 

 マイクロライントレースロボットとは、名

前のとおり小さなマイコンカーである。今回

製作したマイクロライントレースロボットは、

日本工業大学の組立キットのマニュアルに沿

って組立たものであり、製作を通してマイク

ロライントレースロボットの仕組みと構造を

理解する 

 

図１ 

 

2.マイクロライントレースロボットとは？  

 高さと横幅が約 2.5cm で、コース上の黒と

白のラインをセンサで読み取ることにより、

コースの形状を把握し、その情報を元に、マ

イクロコンピューターのプログラムによって

直線・カーブ・S 字カーブ・直角カーブなど

が多数含まれるコースを走らせるものである。 
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3.電子回路の構成 
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4.ハードウェアの構成 
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5.マイクロライントレースロボット 部品表 
部品名称  個数  

抵抗  200Ω   1 

抵抗  2kΩ  1 

抵抗  10kΩ  3 

半固定抵抗  20kΩ  3 

積層ｾﾗﾐｯｸｺﾝﾃﾞﾝｻ 0.1μF 1 

セラミック発振子  20MHz   1 

LED        1 

フォトリフレクタ  SPI315-15 3 

モータドライバ  LB1836M     1 

PIC PIC16F84A   1 

PIC 用スポンジ  1 

IC ソケット  1 

スライドスイッチ       1 

基板スペーサ     2 

PIC 側基板   1 

電池側基板  1 

電極    2 

ホイール  2 

ホイールマウント    2 

タイヤ   2 

モータ  2 

モータマウント  2 

モータサポート  1 

シャーシ  2 

ボタン電池  LR44 8 

 

6.ライントレースの原理 

ライントレースの原理は、光を床に照射し、床

から反射する光を検知することにより、黒の線

上にマシンが存在するかどうかの判断を行い、 

 

 

 

 

 

 

7.主な部品について 

PIC（Peripheral Interface Controller) 

書き込まれたプログラムに従って電気信号を

 

 

 

フォトリフレクタ 

発光素子である LED と受光素子であるフォト

トランジスタを並べたもので、対象物に赤外 

 

線を照射し、その反射

の強弱を検出するので

ある。 

 

モータ 

今回使うものは、マイクロロボット用の

8.2mm ほどの小さなも  
ので、縦に 12.5mm,横に 

 25.4mm のものである。 

 

8.製作した時に苦労したこと、注意したこと 

今回、マイクロライントレースロボットの製

作で苦労したことは、細かい部品の半田付けで 

ある。理由は、部品がとても細かく基盤を傷つ

けないように注意しながら作業していたから

である。 

 

 

 

 

 

9.感想 

今回マイクロライントレースロボットの製作

で感じたことは、ものづくりの楽しさです。製

作している中で失敗も多々ありましたが、その

中で、ものづくりを楽しむことができました。

この経験を活かし、これからも、ものづくりに

携わっていきたいと思います。 

この判断から線に沿っ

てマシンが進むように

モータの制御を行うも

のである。 
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