
（a）吊り下げたモデル・ロケットMOMO Jr. （c）CAN経由で通信する

（b）エンジンの向きが変えられる

電源ラインとCANバス
（MOMOと同様）

たこ糸で吊り下げ．
重心まわりに回る

リアルタイムで姿勢制御を
行うパソコン（MATLAB）

小型ドローン用のモータと
プロペラ（エンジンの代わり）

吊り下げたペットボトル
（MOMOの代わり）が，
指定した方向に向く

CANバス・アダプタ
（MOMOと同様）

ジャイロやサーボを
制御するマイコン

サーボでモータの向きが左右に
変わる（ジンバルの代わり）

風

ジャイロ（比較のため複数種取り付け）

パソコンとロケットのCAN
バスをつなぐためのアダプタ

写真1　ペットボトル・ロケットを吊り下げてプロペラで向きを変える．精度は違うが原理はMOMOと同じ
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姿勢制御はペットボトルでも体験できる

● 吊り下げたロケット模型を目的の方向に向ける
　写真1に，実験に使うロケット模型（以下MOMO 
Jr.と呼ぶ）を示します．ペットボトルをロケットに見
立てて，たこ糸で吊り下げます．ロケット・エンジン
の代わりに，小型ドローン用のモータとプロペラを機
体の端に取り付けます．MOMOがジンバルでロケッ
ト・エンジンの向きを変えるのと同じく，RCサーボ
でモータごとプロペラの向きを変えて，機体を左右に

　今回と次回で，MOMOの姿勢制御を模型を作って
試してみることにしましょう．今回は，実験の目的と
製作の手順を説明します．次回，姿勢制御の実験を行
います．
　シミュレーション画面（本誌2019年1月号）を見てい
ても今1つリアリティがありません．実際にモノを動
かしてみると，制御の感覚が体感として良く分かりま
す．そのうえで理論の学習や精密化にチャレンジする
とよいでしょう．

【セミナ案内】［KIT付き］準天頂衛星/GNSS原理と最新情報［簡易実習・トラ技RTKス
タータ実習キット付き/衛星測位を実体験！ ］――  測位精度 数cm！ イメージ的に図解
で解説【講師】浪江 宏宗 氏　3/22（金） 50,000円（税込み）【会場】東京・巣鴨 CQ出版社
セミナ・ルーム［5F会場］ https://seminar.cqpub.co.jp/

機体設計から部品製作実装まで

宇宙ロケットMOMO
開発深掘り体験

第2回 �姿勢をプログラミング制御！
MOMO�Jr.の製作
森岡 澄夫 Sumio Morioka

大樹町発
MOMO
プロマネ
通信も

連載
【関連セミナ案内】宇宙ロケット搭載アビオニクスの製作［講師による実験実演付き］
―― 実機を飛ばす前に統合検証する手法とその実演　https://seminar.cqpub.co.jp/

【講師】森岡 澄夫 氏，3/15（金），18,000円（税込み）/学生料金14,000円（税込み）

本誌のご購入はこちら

https://shop.cqpub.co.jp/hanbai/books/MTR/MTR201904.html
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