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図１　オリジナルの電源構成

・PIC へのノイズ混入を防止するため、モータ電源系と別々のバッテリで駆動
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図 2　スーパキャパシタによる単一電源化・

・抵抗は充電電圧を均等にするためのブリーダ抵抗。

・ダイオードは、モータ駆動回路からの負電圧成分のパルスによる

　瞬間的な停電や PIC 内部の順序回路の誤動作を防ぐ。

　スーパーキャパシタのインピーダンスが非常に小さいので、不要

　かもしれない。

・電源電圧が５Vから３V弱まで回路は作動する。センサの感度や

　モータ駆動のための PWM のデューティ比を徐々に上げるなど、

　少しソフト側で対応する必要がある。
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電池の＋端子側の接点となるパターンを追っていけば

適切なハンダポイントが探せると思います。

できるだけ Vf の

小さな Di が有利


