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1. 緒 言

燃 料補 給 を必要 とせ ず 、汚染物 を排 出 しない とい う特長 を持つ 太陽 光 エネ ル ギ を水 上 交通機械
の動力源 と して応用す る ソー ラー ポー トは実用 化に向 けて期待が寄せ られ てお り、近年 各地で大会
が開催 され るな ど関心が高 まってい る。 しか し、 ノー ラー ボー トに搭載 で き る太揚電池 の面積 は眼
られ 、 また変換効率が低いた め使用 で きる電力 が限 られ てい る。本 研 究は競技用 ソー ラー ボー トの
高速 化、高効率 化を 目指 した電気 制御 システ ムお よび 自動航行 システ ムの開 発 を 目的 とす る。

2 . 基本設計

ノー ラーポー トを設計するうえで各大会規則を考慮 し、以下の条件で設計を行な う。
● 海上達航時の安全性 と電力消費における効率を考慮 し、システム電圧は 2 4 V とす る。
● 水中翼船の航行時の安定性 を高めるため定電力制御を行な う。
● マイ クロコンピュー タによる電力制御 システムを開発 し、自動航行を実現 させ る。
● 太陽電池 を効率よく発電させ るために最大電力点追尾装置 (M P P l

｀
) を開発す る。

3 . 自動航行システム

本研究で開発 しているソーラーボー ト 「ゴールデンイーグル 9 7 J は全長 6 メー トル、 1 人乗 り
の水中翼船であ り、この水中翼によリエネルギの有効利用を目指 している。 しか し、水中翼を装備
した ノー ラーボー トにおいて安定 した姿勢を保つためには人間 (操縦者 ) に頼 ったス ロッ トル制御
では、一定の電流や電力に保ちなか ら航行することに限界が見 られ る。そ こで、マイクまコンピュ
ー タを利用 した自動航行機能をノーラーボー トに導入す る。 これによ り、安定 した水中翼走ばか り
ではなく、操縦者人の負担の軽減、エネルギの有効利用 といった様々な利点を得ることができる。
自動航行機能 (オー トクルージング) とは、電圧や電流などの各センサか ら得 られ るデー タをマイ
クロコンピュー タで計算 し、パッテ リの残存容量を管理す ることによリモー タヘの供給電力を最適
値に制御するものである。 システム構成図を図 1 に示す。

電圧、

4 . 定電力制御
バ ッテ リは電流の消費と共にその電圧が徐々に低下する。つ まり、モー タの軸出力が低下するた
め艇速が落ち水中票たできなくなる。 これを補償するには常に電圧の低下を監視 し、所定の電力が
加わるよ うに電流値を増加 させて行 く必要がある。

5 . 結論
マイクロコンピュー タを利用することにより、自動fヒは もちろん、制御の 自由度 も広が り、従来
人手では不可能だった便利な機能 も生まれ、自動航行システムの有効性が確認 された。
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図 1. システ ム構成 図


