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概 要

本論 文 は、 平 成 4 年 度 に金 沢 工 業 大 学機 械 工 学科 流体 力 学研 究 室 が設 計 を始 め、

平成 6 年 度 よ り夢考 房 の プ ロジ ェク ト活動 と して製 作 し、現 在 まで改 良 を重 ね て きた

競技用 ソー ラー ボー トで あ るゴール デ ンイ ー グル にお けるエ ネル ギ の有 効利用方法 、

す なわ ち、 限 られ たエ ネルギで長 時 間 ・長 距離 を航 行 させ る方法 を提言 す る。

金 沢工 業 大 学 夢考房 ソー ラー ボー トプ ロ ジ ェク トは平成 6 年 度 よ り 8 年 度 まで ア

メ リカ機 械 学 会 (A S M E ) 主催 、 ア メ リカ電 気 学 会 (IE E E ) 協 賛 の 国 際 学 生 ソー ラ

ー ボー トレガ ッタ 「S olar s p la sh 」(以下 ア メ リカ大 会 とす る)、平 成 7 年度 か ら平成

9 年度 に至 るまで浜名 湖 ソーラー & 入カ ボー トレー ス大 会 (以 下 浜 名 湖大 会 とす る)

に参加 して い る。本 論 文 で は平 成 8 年 度 にア メ リカ、浜 名 湖 の両大 会 に 出場 した ソ

ー ラー ボー ト 「ゴールデ ンイー グル Ⅲ」を改 良 し、浜 名 湖大会 の み に照 準 を合 わせ た

開発 を行 う。

ソー ラー ボー トは、太 陽光エ ネル ギを太 陽 電池 に よ り変換 した電気 エネル ギ と補 助

バ ッテ リか ら得 られ るエ ネルギ を動力 源 と して航 行 す るボー トで あ る。 しか し、 ソー

ラーボー トに搭 載 で き る太 陽電 池 の面 積 は限 られ、 また変 換 効率 が低 いため使 用 で き

るエネル ギ が 限 られ て い る。本 論文 で は、 限 られ たエ ネル ギを有 効 利 用す るための電

力制御 方法 お よび 自動航行 シス テムの必 要 性 につ い て考察す る。

エ ネル ギを管 理す るには ソー ラー ボー トに搭載 され て い る補 助バ ッテ リの残存容 量

を正確 に把握 す る こ とが不 可欠 で あ る。バ ッテ リの残 存容量 測定方 法 は 19 9 3 年 7 月

に 日本 工業 規 格 (以 下 JI S とす る) で制 定 され た が、 その後 改 定 され て お らず 、未

だ不十分 な個 所 が多 い。本論文 で は独 自の方 法 でバ ッテ リの性能試 験 を行 い、 その残

存 容量 を把握 す る。

自動航 行 を実 現 させ るために、 マ イ ク ロ コ ン ピュー タ (以 下 マ イ コ ンとす る) 制 御

によ るモ ー タ ・コ ン トロT ラを製 作 し、様 々な方 法 で海上 自走 試 験 を行 な い、 それ ら

の計測 デ ー タを基 に して システ ムを構 築す る。

夢考房 ソー ラー ボー トプ ロジ ェク トに参 加 し、電 気工 学科 ・機 械 工 学科 ・機 械 シス

テムエ 学科 ・経 営工 学科 の学生 が学科 の枠 を越 え、終 始 団結 し試行 錯誤 を繰 り返す 工

学 の一 端 を経 験 した ことは大 きな収穫 で あ る。また、ア メ リカ大会 に参 加す る こ とは、

他 国の学生 との技術 交換 ができ るばか りで はな く、異 文化 を直 接肌 で感 じる こ とが で

き、物 の見 方 ・考 え方を再確認 させ るす ば ら しい経 験 で あ るb
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