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全体構成

パソコン
Webブラウザ

A! MusicServer
Drone1

無線

LAN接続



部品、材料

プロペラ 大 x２ モーター A2212/13T 1000KV
プロペラ 中 x４ モーター RE-140RA Mabuchi motor
プロペラ 小 x４ モーター Crozepony

LPC基盤
Arduino Uno
AE-Motor8830 x 8
BNO055 ９軸センサーモジュール
ICM-20948 ９軸センサーモジュール
TWELITE
電池ケース、 Ni-MH Battery
L型金具、アルミ線

本体
発砲スチロール、段ボール、布テープ、ビニールテープ、他



LPC基板 NXP LPC1788 ,ARM ,Cortex-M3
開発環境 IAR Embedded Workbanch for Arm
基板製造 Appyo Music Studio
利用 Interface

I2c0  DRV8830 x 8 ,  BNO055
UART0  Arduino Uno との通信
UART1  TWELITE uart（Music Server との通信）

Arduino Uno
開発環境 Arduino IDE
利用 Interface

PWM(3,5) ブラシレスモーター駆動
Unoプログラム(sketch_brc_test-2-19)

UART LPC基盤 との通信
Unoプログラム (sketch_dec22a)

I2C ICM-20948との通信



DCモータテスト
DRV8832 FA-130RA

DC 3.6V 正、逆回転 OK



DC motor control , Texas DRV8830 , I2c



DC motor control , Texas DRV8830 , I2c

LPC1788基盤

I2C0

DC 3.3V
GND

DC 3.3V
GND

I2C0

Motor Out

Motor Out

DC 3.6V
Battery

BNO
055 DRV8830 x 4

DRV8830 x 4 DC Motor x 4

DC mini Moror x 4











LPC1788 I2c BNO055
（９軸センサーモジュール）

LPC1788基板

BNO055 ９軸センサーモジュール

I2C0 SCL/SDA

DC 3.3V 
/GND

次ページ、LPC1788 BNOソースコード





LPC1788 UART TWELITE 通信

TWLITE UART 
(Blue)

LPC1788基板

DC 3.3V 
/GND

UART1

サーバーとの接続無線

次ページ、TWELITE通信ソースコード













DCブラシレスモーター, UNO, I2c



DCブラシレスモーター配線

Battery
DC 7.2V

PWM
ESC

UNO

Motor

DC 3.3V
GND

次ページ UNO ソースコード





DCブラシレスモーター駆動
PWM キャリブレーション



DCブラシレスモーター駆動
PWM Run



DC motor control メモ



9軸センサー BNO055基板作成 







ICM-20948 TCA9406基板
LPC1788にてテスト メモ



LPC1788 ICM-20948 I2C test

I2C0不安定なためICM-20948はUNOのI2C利用に変更



UNO I2C ICM-20948 接続
（付属TCA9406 1.8V/3.3Vレギュレーター）

I2Cレベル変換モジュール
TCA9406

9軸センサーモジュール
ICM-20948

I2C SCL/SDA

DC 3.3V / GND



UART接続、LPC1788 UNO

LPC1788 UNO

UART0 – TX,RX

次ページLPC1788(UART0) UNOソースコード



LPC1788 UART0 – UNO プログラム





電源回路



電源回路

セメント抵抗
5W 1Ωが良い



SW1 SW3 SW4 SW2 

運転
SW1 SW3 SW4 SW2
OFF  ON ON OFF

充電
SW1 SW3 SW4 SW2
ON OFF  OFF ON

ブラシレスモーター
外部電源接続
DC 7.2V ~ 12V

ブラシレスモーター
用スイッチ L,R

DC 5V 外部電源
（急速充電用）
重要
電池の発熱あり短時
間のみ可(5分以内）



バッテリー充電





運転(バッテリー接続）



運転(バッテリー接続）



動作手順



動作

モーター回転チェック
Br1 Br2 Br3 Br4 Br5 Br6 Br7 Br8 順番に

ブラシレスモーターはキャリブレーション状態で待機

サーバーからのコントールデータ受信を待つ

運転
SW1 SW3 SW4 SW2
OFF  ON ON OFF

ブラシレスモーター用スイッチ L,R ON



Dr-Server 転送データ
２Byte数字データ作成

Drone1
Port15 MIDI Ch1 Note On -> 2Byteデータを送信
例
Note ON   0x90 0x31 0x2b 

//c1 = 0x90 c2 = 0x31 c3 = 0x2b;
// brn : motor No.
if(c2 == 0x31) brn = 1;
if(c2 == 0x33) brn = 2;
if(c2 == 0x3b) brn = 3;
if(c2 == 0x3d) brn = 4;
if(c2 == 0x2c) brn = 5;
if(c2 == 0x2e) brn = 6;
if(c2 == 0x40) brn = 7;
if(c2 == 0x42) brn = 8;

brv = 0; // motor voltage
brv = (int)c3/12;
bv = brn <<4;
bv = bv | brv;
sprintf(msg,"%02x",bv);
UPutch0(msg[0]);  // Uart0 -> TWELITE
UPutch0(msg[1]);
UPutch0('¥r');
UPutch0('¥n');



まとめ
プロペラ 大 x２ モーター A2212/13T 1000KV
プロペラ 中 x４ モーター RE-140RA Mabuchi motor
プロペラ 小 x４ モーター Crozepony

モーターRE-140RA プロペラ中、回転数が上がらない。
（揚力がたりない）
モーターCrozepony フロぺラ小、回転数が上がらない。
（揚力がたりない）
モーターA2212/13T プロペラ大
（揚力はOK、バッテリーの選択が重要）

I2Cの動作が不安定

機体の重量を減らす必要がある。

距離センサーが必要



スペック

サイズ
機首-後ろ590mm 主翼720mm 後翼520mm
高さ 70mm

重量
バッテリーなし

1000g

バッテリーあり
1200g



今後の計画

モーターの回転を速くすることで揚力を上げる。
モーターの数を増やして揚力を上げる。
衝突防止に距離センサーを付ける。
機体の重量を減らす。
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