
図2　コンピュータとセンサ，アクチュエータを1対1で接続す
るのは，配線が多くなりすぎるのでロケットには採用できない

図1　MOMOのデータ通信用バスと電力供給用バス
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　これだけの数のデバイスとマイコンを1：1配線す
ると，数百本ものケーブルを外壁に沿わせなければな
りません（図2）．これでは，重量もサイズも大きくな
りすぎて現実的ではありません．これだけのI/Oポー
トをもつマイコンを探すのも困難です．
● リアルタイム制御に向く「CANバス」を採用
　図1に示したように，MOMO 1号機と2号機は，自
動車と同様に，CANバスを採用しています（1）．CAN 
FDではなくクラッシックCANです．機体外壁には
わせた配線は，電源ラインを合わせてもわずか4本で
す（写真1）．

　図1に示すように，MOMOの中にはデータ通信用
と電力供給用のバスがはりめぐらされています．
　データ通信用バスには主コンピュータやI/Oデバイ
スが接続されており，各I/Oデバイスはマイコンを搭
載しています．電力供給用バスには，アクチュエータ，
バッテリ，コンピュータ・ボードなどの電子装置が接
続されています．
　本章ではMOMOのデータ通信用と電力供給用のネ
ットワークを紹介しましょう．

MOMOのデータ通信ネットワーク

● アクチュエータ約20個，センサ約50〜100個を
全体に搭載
　主コンピュータ・ボードには，
（1）入力デバイス：ジャイロなどのセンサ
（2）出力デバイス：アクチュエータ（バルブやモータ）
（3）電源

がつながっていて，全長10 mの機体の各部に配置さ
れています．MOMOは液体ロケットとしてはシンプ
ルな構成ですが，それでもアクチュエータを約20個，
センサを50〜100個搭載しています．
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