
鉄道模型用定速スピードコントローラ 

(Cypress CY8CKIT-042PSoC4 Pioneer Kit 用シールド) 

取扱説明書 (rev1.00) 

 

1. 概要 

このドライブボードは、Cypress の開発ボード(CY8CKIT-042 PSoC4 Pioneer Kit)を利用しパワーパックとして

のドライブ部を構成したシールドのボードとしています。 

本ユニットは Arduino とある程度互換のあるピン配置となっていますが、ポートの数、用途がドライブボート自

身違っているためこの PSoC4 専用となります。 

 

2. ドライバキバン各部説明 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

②PSoC4

①DC12V 

②PSoC4 

⑥I/F 入力 

⑤フィーダー

ポイント 

④センサー 

③LCD 

⑦外部 OP I/F 



① DC12V 入力コネクタ 

プラグタイプφ5.5x2.1 のサイズが接続できます。 

電源容量は 2A 以上が必要です。 

② PSoC4 接続コネクタ(背面) 

PSoC4(CY8CKIT-042)の上に接続する為のコネクタです。 

電源は DC12V 入力があれば PSoC4 側へも 5V が供給されます。 

③ LCD 出力コネクタ 

LCD は秋月電子で販売している ACM1602NI が使用できます。 

I/F は I2C ですので、ソフト変更すれば他の I2C I/F の LCD が使用できます。 

④ センサー入力コネクタ 

光センサーの入力コネクタです。 

 

 

 

          キバンの横から見た図 

⑤ モーター出力コネクタ 

車両駆動用 x1 とポイント駆動用 x2 の出力コネクタです。 

 

 

 

 

 

 

 

キバンの横から見た図 

⑥ I/F 入力コネクタ 

スイッチやボリューム等の入力コネクタです。 

⑦ 外部 OP I/F コネクタ 

今後拡張する為のシリアル通信コネクタです。 

また、シリアルをジャンパピンで折り返すことで、PSoC4のUSBへシリアル出力する機能が使

用できます。(デバック時のツールとして使用できます。) 

         

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5 Photo_T1 3 GND 1 Photo_D1 ←Sensor1 を差し込みます 

6 Photo_T2 4 GND 2 Photo_D2 ←Sensor2 を差し込みます 

N.C 7 Motor+ N.C 3 Point2+ 1 Point1+ 

N.C 8 Motor- N.C 4 Point2- 2 Point2- 

 ↑ 

フィーダ

ー線を接
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ポイント 1 

を接続し

ます 



3. キーボードキバン各部説明 

             

 

 

① LCD 

各情報の表示用 

② Point1,2 

ポイント切り替え用スイッチ 

③ F/R Switch 

前進/停止/後進の切り替えスイッチ 

④ Push Switch 

各動作切り替え、確定用スイッチ 

⑤ Volume 

速度調整用スイッチ 

 

4. サンプルソフト簡易説明及びサンプルソフトのダウンロード 

http://ps-tec.jp/PowerPack01.htm 

に記載ありますので確認お願いいたします。 

 

5. 保障 

ハードについて設計上の問題が発生した場合には 6 ヶ月間保障いたします。 

その他故障の修理等には個別の話し合いにて処置を決定いたします。 

 

6. その他 

当製品についての問い合わせは以下までご連絡お願い致します。 

 P’sTec 

〒325-0025 栃木県那須塩原市下厚崎 267-34 

高野 聡 

e-mail：takano@ps-tec.jp 

①LCD 

②Point1, 2 

③F/R Switch 

④Push Switch ⑤Volume 



●サンプルソフトでの自動運転レイアウト 

 

      

 

1.手動から自動への切り替えは、進行方向スイッチを「停止」(真ん中)にしてプッシュスイッチを押します。 

  進行方向スイッチを「前進」または「後進」を選択すると自動運転モードになります。 

ボリュームによってお好みの速度に調整して下さい。 

2.自動から手動の切り替えは、平坦を走行中(加減速や停止中は駄目)に進行方向スイッチを「停止」(真ん中)

にしてプッシュスイッチを押します。 

3.センサーについて 

  停止センサー(センサー１番と２番)は島ホームの両側に１個ずつ設置して下さい。 

4.自動運転の開始位置 

  自動運転モードになると、最初にセンサー１番の位置を探します。 

  センサー１番の位置で停止して、発進した所から自動制御を実施します。 

  最初のセンサー１番の位置を探す時点では、自動制御を実施していませんので、センサー 

  位置から離れた場所に停止します。 

5.自動運転の動作について 

  ホームの両側に1編成ずつ配置して下さい。 

  センサーを通過した位置に配置して下さい。 

  ホームに入って、停止すると、ポイントを切り替えます。 

  ポイントが切り替わると、一定時間停止後、反対側ホームの車両が発車します。 

これを交互に繰り返します。 

 

注。。。上手く自動で動き続けない場合には、センサー1 と 2 を入れ替える又は、ポイントの”+”と”-“を入れ替え

てみて下さい。 

 

注。。。本サンプルは特定状況専用となっていますので、各レイアウトや動かしたい動作状態に合わせてプログ

ラムを変更して下さい。 

 

注。。。この自動運転プログラムもまだバグが含まれています。注意して走行お願いいたします。 

 


