MIRS0802 進捗情報資料
MIRS0802 マネージャ　山口隼人
ドキュメントマネージャ　伊藤　敦
1 基本設計からの変更点
1.1 ハードウェア
· 汎用入力　→　汎用入出力
読出し専用であった0140番アドレスを、読書き可能なポートに変更し、汎用センサ（白線センサ、タッチセンサ）の入力検知とアーム制御を行なう。
アーム制御は、AMCB(ARM Control Board)上のPICによって制御する。
	名称
	IO port Address
[hex]
	R/W
	Port Name
	機能

	汎用
入出力
	0140
	R/W
	GIO
	デジタル入力
MIRS0802では3種類の入力信号の読み込み、アーム制御信号の書き込みをこのポートで行う
1. MP:モータ用電源のON/OFF 

2. WLS(code)1,2,4:バーコードリーダ用白線センサ

3. WLS(line):ライントレース用白線センサ

4. ARM_CTL:アーム制御信号の読込み(RD)と書込み(WR) 

5. TS:タッチセンサ 
bit
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· センサ数の変更

超音波センサ（USS）
4個
→
3個
2個を正対補正用に、1個をポスト探索に用いる。

1.2 ソフトウェア

· 危機回避スレッド　→　危機回避動作

スレッドの形に納めるか、付属の関数として作成するかは実機試験の状況に合わせるものとする。
2 各部門進捗状況＆未完了作業
2.1 メカニクス
· 現在状況

· 新規パーツ製造完了（上下シャーシ、支柱、アーム）
· 組み立て完了

· バーコードリーダの位置調整
· 今後の作業
· デバッグ・改良作業

2.2 エレクトロニクス

· 現時点状況

· FPGA修正完了
· アーム制御回路製造完了

· 今後の作業
· センサ調整

· アーム回路調整

· デバッグ・改良作業

2.3 ソフトウェア

· 現時点状況

· 新規関数製造完了（Ver1.0～）
· 今後の作業

· アームドライバ製造完了

· メイン関数（競技1回目）製造

· 競技２回目のプログラム製造
· 危機回避動作製造

· デバッグ・改良作業

3 今後の活動予定
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