
 

 

12 月 14 日「赤外線距離センサを改良する」 

前回「マルチコプターに赤外線距離センサを取り付ける」で製作した基板では、センサが無反応の

時に LED 点滅、センサが反応しているときに LED が点灯するという不安定な動作になっていた。 

カメラの映像のみで操縦をするため、見づらいと操縦に支障をきたすため改善をする。 

改善のポイントは出力信号の安定化向上のためのコンデンサの追加と Arduino Nano の推奨入力電

圧が 7V～12V ぐらいなので、6P電池を取り付けるための電池スナップの追加。 

Arduino Nano のスケッチに関しては変更なし。 
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使用部品 

・マルチコプター 

・Arduino Nano 1 つ 

・抵抗 330Ω 3 つ 

・LED 赤 1 つ 

・LED 黄 1 つ 

・LED 青 1 つ 

・赤外線距離センサ GP2Y0A02YK 3 つ 

・電解コンデンサ 10μF 3 つ 

・ユニバーサル基板 縦 5cm*横 8cm 以内で良い 1つ 

・ピンソケット 15P 2 つ 

・ボルト 4つ 

・ナット 5つ 

・アルミ板 1つ 

・熱収縮チューブ 

・ビニルテープ 

追加部品 

・セラミックコンデンサ 0.47μF 3 つ 

・トグルスイッチ 1つ 

・6P電池（9V） 1つ 

・電池スナップ 1つ 



 

 

 

 

 

実験方法 

① マルチコプター機体から赤外線距離センサ基板を取り外す。 

② 赤外線距離センサはコネクタで接続されているためコネクタを外す。（それにより赤外線距離セ

ンサを機体から取り外すことなく分離させることができる。） 

 

③ 回路図通りに部品を基板に取り付ける。（基板の空いたスペースにコンデンサ、電池スナップと

トグルスイッチを取り付ける。） 

④ 基板を機体の前方に取り付ける。（機体と基板の間にナットを 1 つ入れることで隙間ができるの

で、取り付けた時に安定しやすくなる。） 

⑤ 6P 電池はマルチコプター機体の隙間などに詰めて固定する。 

⑥ カメラの映像を見ながら LED の位置を確認して、テープで固定する。（LED はカメラの前方に取

り付ける。LED の位置はセンサの位置に対応しているため右側のセンサが反応すると右の LED が

点灯するという感じで LED を 3つ取り付ける。） 

⑦ カメラの映像を確認して操作に影響がなければ完成。 

基本的には「マルチコプターに赤外線距離センサを取り付ける」と方法は同じ。 

実験結果 

LED が点滅しなくなり、点灯、消灯の切り替えが上手くできるようになった。 

センサが無反応時には消灯、反応時に点灯するという動作をするためカメラ越しの映像でも機体

の左右、後方にある障害物や壁の有無を確認することができるようになった。 

しかし何があるのかまでは確認することができない。 

カメラからリアルタイムで送られてくる映像のみで操縦しなくてはいけないため遅れとかを心配

していたが、センサの反応に応じて LED が素早く切り替わるため確認がしやすく、操縦者としても

操縦がしやすいと言っていました。 

そのため操作性が間接的に向上していると考えられます。 

LED が点滅していた原因として考えられるのは電圧不足だと思います。 

コンデンサを追加しただけでは点滅しており、9Vの電圧をかけた時に直りました。 

調べたところ Arduino Nano の推奨入力電圧が 7V～12V ぐらいなので 5V出力の携帯用充電器では

動作できないことが分かりました。 


