
 

UFO キャッチャーの製作
 

 

 

 

１．研究概要  

今回 UFO キャッチャーを製作するにあた

り，私たちは Arduino を使用した。  

 Arduino とはマイクロコンピュータの一

種であり，モータを動かす際の信号を送るな

どのことができるもので，制御の際には作っ

たプログラムのデータを書き込んで，その内

容の通りに信号を送ってくれる。  

使用した理由は，班員のほとんどが使用し

たことが無く，挑戦してみたいと考えたため

である。  

また，プログラムは，スケッチというＣ言

語に類似している言語を用いて，主にモータ

の制御を行った。今回は，モータ等の制御を

どのように行うのかを学ぶとともに，

Arduino への理解を深めることを目的と

し，作業を行った。  

 

２．研究の具体的内容  

 私たちは今回，ゲームセンターの，ボタン

２つで操作する UFO キャッチャーをイメー

ジし，それになるべく近づけるよう製作し

た。  

具体的には以下のものを製作しようと考えた。 

 

図１ 動作イメージ  

 

・X,Y,Z 軸(横，縦，上下の移動) 

ボタンを押すことによってモータを動かし  
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図のように横，縦，上下とクレーンの移動

を行う。  

・アーム（景品をつかむ）  

アームの下降後，開いているアームが閉じ

て景品をつかむ。そのまま自動で景品口へ

と戻りアームを開いて景品を落とす。その

後最初から動かすことができる。  

 

図２ 完成品  

 

(１）今回使用した部品について  

(a)マイコンとモータの制御について  

Arduino の信号では直接モータを動かすこ

とはできないので，モータドライバとして以

下の IC を使用している。  

 

・IC(TA7291P)について  

Arduino から２ビットの信号を受けとり，

モータの正転，逆転，停止といった制御をす

る IC である。  

モータの制御方法は，HIGH信号または LOW

信号を入力して動作している。信号の入力に

よる動作を以下の表にまとめた。  

 

↑１が HIGH，０が LOW 

表１ 信号による動作  



 
(b)サーボモータについて  

サーボモータは，普通のモータとは違い，0 度

から 180度まで角度を指定して動かすことが

できるモータである。今回はそれをアームの

開閉に用いている。  

サーボモータの角度制御は，PWM(パルス

幅変調)方式により行う。PWM 方式とは，パ

ルスの周期を一定にしてパルス幅を変えるこ

とで目的に合った制御を行うものである。サ

ーボモータはパルスの幅が回転角に対応する

ようになっており，パルス幅が狭ければ０度

中位なら 90 度，広ければ 180 度というよう

な動きをする。  

 

図３ パルス幅による回転角度  

 

 

図４ サーボモータ  

 

 

(c)リミットスイッチについて  

図４は動作の停止に使われるスイッチで

ある。今回はクレーンが端まで移動したとき

のモータの動作停止に用いている。  

 

 

 

 

 

図５ リミットスイッチ  

 

(２)機構について  

(a)X 軸 ,Y 軸 (横と縦の移動) 

図６ ,７は水平面上のクレーン移動 (スライ

ド移動)をおこなう部分である。移動をスムー  

ズに行うためカーテンレールを使い，クレー

ンを取り付ける台座にカーテンランナーを取

り付けた。また，カーテンレールの端にリミ

ットスイッチを取り付けている。  

 

図６－１ X 軸の機構１  

 

 

 

図６－２ X 軸の機構２  

 

 



 

 

図７ Y 軸の機構  

 

(b)Z 軸(上下の移動) 

パイプのスライドにより，それに固定して

いるアーム部分が上下する。パイプを１本で

はなく 2 本にした理由は動作する際にクレー

ンを安定させるためである。  

 

図８ Z 軸の機構  

 

 

(c)アーム(景品を掴む) 

アームは３D プリンタで製作した。  

サーボモータの回転する部分に取り付けてお

り，アームが開閉できるようになっている。  

また，アームの開閉の動作がかなり急なため

緩衝材としてツメの先にスポンジを取り付け

ている。  

 

 

 

 

図９ アームの機構  

 

(３)制御プログラムについて  

(a)サーボモータの制御  

 

図 10 サーボモータの制御プログラム  

 

図 10 はサーボモータ制御の一部を抜き出

したものである。信号を出すピンや，アーム

の開閉角度を設定している。  

 

(b)タイマの制御  

 

図 11 タイマの制御プログラム  

 

 図 11 はタイマの制御，フラグによる動作

の順序管理の一部を抜き出したものである。  

 

 



 
今回本物の UFO キャッチャーに近づける

ため，タイマを使用して動作の間にインター

バルを置いた。タイマは 0.1 秒単位でカウン

トするように設定した。インターバルを置く

ことで次の動作へ急に移行することがなく，

一定の余裕をもって気持ちよく遊ぶことがで

きると考え，搭載した。  

また，動作ごとに順番をつけるため，軸の

移動やアームの開閉，ホームに戻ったときの

リセット処理といった動作が前の過程に戻る

ことが無いよう，フラグ管理という方法を用

い，動作を部分ごとに分けた。  

 

３．研究のまとめ  

この研究で私たちは，班員のほとんどが使

用したことのなかった Arduino を使ってモ

ータやリミットスイッチなどの制御を学び，

０からものを作ることの大変さを知ることが

できた。研究を始めたばかりの頃は，筐体の

詳細な内容を決められず，なかなか製作でき

なかった。そのため，プログラムや配線とい

った工程にあてる時間が少なくなり，岡工祭

の展示に間に合わせることができなかった。

中でも特に，アームの開閉の際に用いるサー

ボモータの角度の調整に苦労した。その理由

は，アームをサーボモータに取り付ける際，

手作業だったことや Arduino の知識が不足

していたことにある。当初アームの開閉具合

がうまく合わないのは，手作業でアームを取

り付けることでズレが生じるからだと考えて

いたが，本当は UFO キャッチャーを動かす

ための電気信号の全てが Arduino を介して

いたことが原因だった。つまり，Arduino

内の電力を，全ての処理に回していたため，

サーボモータへ供給される電力が足りず，サ

ーボモータ自体の動きが不安定だったという

ことだ。その対策として，外部電源をもう一

つ用意し，Arduino を介さず直接サーボモ  

 

ータへと引っ張ってくることで供給される電

力を補った。しかし，それらの反省面はある

ものの，今回の製作でスケジューリングの大

切さ，大変さを深く知ることができた。ま

た，今回製作した UFO キャッチャーを使用

した際，ゲームセンターに置いてある筐体と

比べると，あらゆる面で物足りない部分は感

じたが，ほとんど０の知識から完成したこと

に対して，班員は，なんとか間に合ったとい

う安堵と達成感で溢れており，この課題に挑

戦してよかったと思うとともに，進学した

後，今回学んだ技術や知識を生かしていきた

いと思った。  
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