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モーターを使ってみよう



DCモーター
DCブラシレス 
モーター

AC(同期) 
モーター

ステッピング 
モーター

サーボ 
モーター

制御方法 2線 ＋ー
3相など、 

制御基板（ESC） 
とセットで使う

2線(AC電源)
デジタル制御（ドライバ基
板と組み合わせる）

デジタル制御（制御回路内
蔵）

利点 安価 高速&耐久性 
正確な回転数

安価、小型のもので低
速、一定速度が作りや

すい

正確な相対角度で動かせ
る、低速ではトルク大

単体で絶対角指定 
できる（相対タイプもあ

る）

難点
制御基板使っても 

正転/逆転とざっくりした速
度制御しかできない

ESCごとに設定アプリケー
ションが変わる

回転方向が掛かっている
力で変わるものがある

絶対位置指定には別のセン
サーと組み合わせ必要、高

価

絶対角の場合180°くらい
までしか動かない

利用例 ミニ四駆とか ドローン 簡易的な時計 ロボット全般（含3Dプリンターやプロッター）



DCモーターの場合

一方向の速度制御だけなら、 
最初にやったこのPWM制御でOK



DCモーターの場合

一方向の速度制御だけなら、 
最初にやったこのPWM制御でOK

逆起点力防止用のダイオードをつけよう



DCモーターの場合
回転方向も制御したい場合

モーター



DCモーターの場合
回転方向も制御したい場合

モーター



DCモーターの場合
回転方向も制御したい場合

モーター
ここをFETのスイッチにして、

PWMしてやれば速度も変えられる



というのをひとまとめにしたのが、こういうモータードライバ

（フルブリッジとかHブリッジとか呼ぶ）

https://akizukidenshi.com/catalog/g/g114753/　

https://akizukidenshi.com/catalog/g/g114753/


制御用のピンが2端子あり、4つの状態を変えられる（PWMすれば速度も変えられる）



ステッピングモーター

https://www.youtube.com/watch?v=g18dOXJ1Lgc　

https://www.youtube.com/watch?v=g18dOXJ1Lgc
https://www.youtube.com/watch?v=g18dOXJ1Lgc


トルク

軸から力がかかる点までの距離（m） かかる力の強さ（N） 
※軸を中心とした円の接線方向成分

✖

・ギアを使うと回転数を下げた分だけ 
トルクを大きくできる（またはその逆）

・ステッピングやサーボでは、一定以上
のトルクが掛かるとブレーキが効かず軸
が動く＝ストールが発生する

・ストールトルク：回転させず電流を流
すということは、電磁石で物を固定して
いる状態。電磁石の強さ次第で保持でき
る重さが変わる



※サーボやステッピングの場合、同じ機種でも使用している電源電圧が上がるほどトルクも大きくなる



SG90(500円サーボ)



SG90(500円サーボ)

可変抵抗（角度検出用）

制御基板
モーター本体



トルク

1.8kg

例えば、SG-90のストールトルクは、定格
4.8Vで動かした時1.8kg・cm1cm

軸から棒を水平に1cm伸ばした先に1.8kg
までなら重量物を吊れる（棒の重さはな
いものとしてることに注意）



トルク

1.8kg

例えば、SG-90のストールトルクは、定格
4.8Vで動かした時1.8kg・cm1cm

軸から棒を水平に1cm伸ばした先に1.8kg
までなら重量物を吊れる（棒の重さはな
いものとしてることに注意）

当然、ここに外力が加わったりすれば
（例えば振動や加速度によるエネルギーな
ども含む）追加で負荷が加わる

余裕を持って倍くらいの重量に耐えられる
ものにしておこう



トルク

0.9kg

2cm

距離が倍になれば、支えられる負荷の上限は半分になる（てこの原理）



(データシートより)

多くのサーボモーターは 
PWMで制御する。

SG90では50Hzの波形の中
で、パルス幅を0.5ミリ秒～
24ミリ秒に変えると-90~90度
に移動する。



黄色（制御）:9番（PWM対応ピン）

赤：5V、黒：GND
※動く向きを逆にしたいからと言って赤黒の電源線を
逆にしてはいけない。Arduinoと制御基板壊れる



Servoライブラリは標準でインストールされてるが、R4では1.2.2以上でないと 
角度が10度刻みぐらいになってしまうバグがあるためアップデートする必要あり



//Arduino Uno R4を使う場合、Servoライブラリが1.2.2になっていないと、最小回転角が10°くらい
になってしまうため注意 
#include <Servo.h> 
Servo myservo;  

int pos = 0; 
void setup() { 
  //SG90は500μsから2400μsのパルス幅で0~180度回転する 
  myservo.attach(9, 500, 2400);  
} 

void loop() { 
    myservo.write(pos); //writeに0~180度で角度指定する。200を超えると角度ではなくパルス
幅（μs）扱いになるので注意 
    pos+=1; 
    if(pos > 180){ 
      pos = 0; 
    } 
    delay(20); 
} 



360度回転サーボの場合

• 基本的に絶対角のサーボと同じだが、パルスの幅によって回転するステップが
変化する


• 機種にもよるが、だいたい1500μs(1.5ms)を境に正転と逆転が入れ替わる
（1500μsぴったりで静止）


• この場合、Arduinoなら適当にmyservo.attach(pin)してから、
myservo.writeMicroseconds(1500)のように直接μsで指定するのが楽



回転を色々な動きに変える

karakurist - 機構 | Mechanism

http://karakurist.jp/?cat=5　

http://karakurist.jp/?cat=5

