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目標

機体の軽量化

UNOを使わないでブラシレスモーター
を駆動する。(軽量化）

揚力を上げる

距離センサーを付ける



部品、材料

プロペラ 大 ２ モーター A2212/13T 1000KV
プロペラ 中 8 モーター FA-130RA Mabuchi motor

LPC基盤
NUCLEO-F401RE
AE-Motor8830 x 8
TWELITE
電池ケース、 Ni-MH Battery
L型金具、アルミ線

本体
木材、布テープ、ビニールテープ、他



利用CPUとインターフェース

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

I2c0       BNO055
UART0  NUCLEO-F401RE との通信
UART1  TWELITE uart（Music Server との通信）

CPU基板 、NUCLEO-F401RE
開発環境 STM32CubeMX , IAR Embedded Workbench for Arm
利用 Interface

I2C  距離センサー
UART1 LPC1788 との通信



機体の軽量化



LPC1788でブラシレスモーターを駆動する。

ESU

ブラシレスモーター
LPC1788



LPC1788 P0[8] BRC1 FGPIO Calibration
LPC1788 P0[9] BRC2 FGPIO Calibration



LPC1788 P0[8] BRC1 FGPIO Run
LPC1788 P0[9] BRC2 FGPIO Run



P0[8] P0[9] FGPIO

Main()



Timer IRQ



揚力を上げる
DCモーターをRE-140RA から FA-130RA に変更（回転数を上げる)
DCモーターを追加 FA-130RA を 8個にする。

テスト1
SSRを使ってモーターを直接駆動してみる。



テスト1
SSRキットを使ってモーターを直接駆動してみる。

AC100/25A ゼロクロスSSR



テスト1
SSRキットを使ってモーターを直接駆動してみる。

AC 100V 接続



テスト1
SSRキットを使ってモーターを直接駆動してみる。
(今回のキットTLP561J利用では、DCでの利用は不可、AC接続はOK)



揚力を上げる
DCモーターをRE-140RA から FA-130RA に変更（回転数を上げる)
DCモーターを追加 FA-130RA を 8個にする。

テスト2
SSRの代わりに東芝TLP241Aフォトリレーを
使ってモーターを直接駆動してみる。
LPC1788 GPIO は、P0[14]を利用する。



揚力を上げる
テスト2
SSRの代わりに東芝TLP241Aフォトリレーを使ってモーターを直
接駆動してみる。
LPC1788 GPIO は、P0[14]を利用する。
（回転数はパルス制御でコントロール）

テスト結果

Mini-mororは、DC3.6V接続でOK(かなり高速で回転する）
FA-130REは、3.6V接続で抵抗0.1Ω入れないとICが破壊する場合
がある。また、ノイズ除去のため0.1μFのコンデンサーを入れる。
少し熱を出すがOKとする。



テスト
LPC1788 PN48(P0[14]) GPIO を利用



距離センサーを付ける
NUCLEO-F401RE

vl53l3cx-to-lpc1788 test

CN6 GND

DC 3.3V

STLINK

USB PCへ接続
Tera Term、
EW利用

ST CN3 (Rx)

LPC UART0 Rx VL53L3CX
レーザー出力

JP5



ST UART2 をLPC1788との通信に利用し、ST UART1はパソコ
ンとのUSB接続(STLINK)で利用しようとテストをしました。
結果、ST UART1の通信が思うように動作しないため
ST UART2のみでUSBと切り替えてLPC1788 uart0との通信をし
ます。
*ST(JP5) のジャンパー切り替えが必要



ST EW 
Program
抜粋



ST EW Program
抜粋



Tera Term設定とモニター表示
メッセージは中央のセンサでレー
ザ保護カバーを付けています。



ST -> LPC基盤 -> TWELITE -> M-Server 転送 TEST
D-Slave6 プログラム

LPC1788基板裏側 TWELITE

ST -> LPC1788基板接続

M-Server へ接続

無線
TWELITE



D-Slave9-8 lpc1788 EW プログラム抜粋



ST -> LPC1788(UART0) ->
TW(UART1) ~~~ TW(M Server) 

右のログはPCから Tera Term でServer
にログインして
/home/pi/Drone> ./mpi –d4
にて表示したログデータになります。
#Objs=2 で障害物の検出結果が表示さ
れます。



距離センサーを付ける
NUCLEO-F401RE

  vl53l3cx-to-lpc1788 test



スペック
サイズ
フレーム 前後 550mm 左右 430mm
高さ 30mm

プロペラを含む 前後 660mm 左右 580mm
高さ 90mm

重量
バッテリーなし

1300g

バッテリーあり
1665g



結果

重量は下がらない。

原因
モーターが重い、L型金具が重い、
プロペラ固定用アルミ線が重い

FA-130RA 回転数が少ないので揚力が上がらない。
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