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また，IC3の DC －DC コンバータMCP1252 は

0.65 mmピッチの面実装タイプなので，ピッチ変換基

板SSP－61（サンハヤト）を加工して実装しました．

マイコンにはPIC16F628Aを使用しました．このデ

今月は先月に引き続き，観賞魚用の「餌やりロボッ

ト」を製作します．このロボットは水槽で飼育される

金魚や熱帯魚に，毎日一定時間に一定量の餌を自動的

に与えます．今回は制御基板の製作とPICマイコンの

プログラミングを行い，ロボットを完成させます．写

真11－1は完成したロボットです．

● 制御基板の回路

図11－1は製作した餌やりロボットの回路図です．

また，写真11－2は製作した制御基板です．

基板にはPICの周辺回路がパターン化されている

「PIC開発・実験基板PDB18－PB（FITDESIGN製）」（1）

を加工して使用しました．

制御基板の製作

連　載（最終回）
セキュリティー機器やロボットを作ろう

〈第11回〉餌やりロボットの製作（後編） 秦 明宏
Akihiro Hata

写真11－1 完成した「餌やりロボット」
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写真11－2 製作した制御基板

（b）裏面
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PIC16F628A
DC－DCコンバータ（MCP1252）�

FETモジュール（MP4212）�

ピッチ変換基板（SSP－61）�水晶発振子�

ロータリ・コード・スイッチ� ロータリ・コード・スイッチ�



242 2006年2月号

図
11

－
1
製
作
し
た
「
餌
や
り
ロ
ボ
ッ
ト
」
の
回
路

R
A
2/
A
N
2�

R
A
3/
A
N
3�

R
A
4/
T
0C
K
I�

R
A
5/
M
C
LR
�

� R
B
0/
IN
T
�

R
B
1/
R
X
�

R
B
2/
T
X
�

R
B
3/
C
C
P
1

P
IC
16
F
62
8A

P
S
T
60
0H

2S
C
18
15

M
P
42
12

＋
3.
3V

＋
3.
3V

＋
3.
3V

＋
3.
3V

＋
3.
3V

（
ミ
ツ
ミ
電
機
）
�

（
東
芝
）
�

（
東
芝
）
�

（
マ
イ
ク
ロ
チ
ッ
プ
・
テ
ク
ノ
ロ
ジ
ー
）
�

（
マ
イ
ク
ロ
チ
ッ
プ
・
�

  
 テ
ク
ノ
ロ
ジ
ー
）
�

＋
3.
3V

IC
1

IC
2

V S
S

V o
ut

V i
n

V C
C V o
ut

R
A
1/
A
N
1�

R
A
0/
A
N
0�

R
A
7/
O
S
C
1�

R
A
6/
O
S
C
2� �

R
B
7�

R
B
6/
T
1C
K
I�

R
B
5�

R
B
4/
P
G
M

1� 2� 3� 4� 5� 6� 7� 8� 9� �

1� 2� 3� 4� 5� �

1� 2� 3� 4� 5� �

18
�

17
�

16
�

15
�

14
�

13
�

12
�

11
�

10

P
G
O
O
D
�

� � G
N
D M
C
P
12
52

IC
3

S
EL
EC
T
�

S
H
O
N
�

C
＋
�

C
－
�

1� 2� 3� 4� �

8�  7
�
 6
�
5� �

V D
D

10
k

R
3

1k10
k

R
7R
6

1kR
5

10
k

R
4

T
r 1

2S
C
18
15

T
r 2

Q
3c

P
ch
- F
ET

P
ch
- F
ET

Q
3d

10 1

7 3

9 5

8 4

6 2

Q
3a

N
ch
- F
ET

N
ch
- F
ET

Q
3b

C
8

0.
1μ
�

C
10

C
2

0.
1μ
�

C
13
0.
1μ
�

C
12

0.
1μ
�

C
5

0.
1μ
�

C
6

10
μ
�

25
V

C
4
10
μ
�

25
V

C
1
10
0μ
�

16
V

C
7
1μ
�

50
V

D
C
- D
C
コ
ン
バ
ー
タ
�

ロ
ー
タ
リ
・
コ
ー
ド
・
�

ス
イ
ッ
チ
�

逆
流
防
止
ダ
イ
オ
ー
ド
�

水
晶
発
振
子
�

FE
T
モ
ジ
ュ
ー
ル
�

ブ
ラ
シ
付
き
D
C
モ
ー
タ
�

時
計
回
転
方
向
の
�

停
止
位
置
検
出
用
�

マ
イ
ク
ロ
ス
イ
ッ
チ
�

リ
セ
ッ
ト
用
IC
を
電
池
電
圧
�

低
下
検
出
と
し
て
使
用
�

反
時
計
回
転
方
向
の
�

停
止
位
置
検
出
用
�

マ
イ
ク
ロ
ス
イ
ッ
チ
�

0.
1μ
�

1 2 4 8
C

G
N
D

1 2

3

D
3

D
6

X
1
4M
H
z

D
7

D
8
D
9

S
W
1

1S
S
13
3（
ロ
ー
ム
）
�

×
8

1 2 4 8
C

D
10

C
N
3

S
W
5

S
W
4

単
3乾
電
池
�

×
3S
W
3

1 2

M

S
5B
- X
H
- A

4�
3�
2�
1�
�

4�
3�
2�
1

CN1
S4B-XH-A

D
11

D
12
D
13

S
W
2

A
M
時
間
設
定
�

電
源
ス
イ
ッ
チ
�

B
O
X
内
配
線
�

制
御
基
板
�

P
M
時
間
設
定
�

C
9
15
p

C
11
15
p

1kR
1

1kR
2

10
k

R
10

10
k

R
11

C
3
0.
1μ
�

1kR
8

1kR
9


