
   

 

   

 

チーム名 MIRS2301 機能試験報告書        最終更新日 6/29   作成者   武田 巧達     

 

試験対象 試験項目 試験内容・方法 合否条件 実施日 実施者 合否 備考 

超 音 波 セ ン サ 距

離計測 

 

２ つ の 超 音 波 セ

ンサで、距離が正

し く 計 測 で き る

かを試験する 

Raspberry Pi のシールド基

板に２つの超音波センサを

接続し、test_uss で前方物

体までの距離を計測し、実

施の距離と比較する 

20cm～150cm までの計

測範囲で、左右とも誤差

3cm 以内で計測できる。 

6/28 曽我、古賀 〇  

モ ー タ エ ン コ ー

ダ動作試験 

回 転 し た モ ー タ

に 対 し て エ ン コ

ー ダ が 正 常 に 機

能 し て い る こ と

を確認する。 

モータ軸を直接回転させ、

エンコーダの値をシリアル

モニタで確認することによ

って正確な動作ができてい

るか確認する。２つのモー

タ に 対 し て 同 じ 試 験 を 行

う。 

左回転一周と右回転一

周のシリアルモニタに

おける値の絶対値の誤

差が±3%以下である。 

6/21 古賀、曽我 

田中 

〇 モータ A:誤差 1.68% 

                       

0.56% 

モータ B:誤差 1.93% 

                       

0.82% 

 

モータ制御試験 プ ロ グ ラ ム に よ

っ て モ ー タ を 動

作 さ せ る こ と が

で き る か 試 験 す

る。 

モータを Arduino に接続し、

回転用プログラムを加える

ことでモータを制御する。

左右それぞれで、PWM 値に 

よ り 速 度 が 変 化 す る か 、 

PWM 値の符号と回転方向

が  対応しているかを確認

する。 

PWM 値を変更し、それ

に対応したエンコーダ

の値が出力される。 

 

6/21 曽我,武田、田

中 

〇  



   

 

   

 

ウ ェ ブ カ メ ラ 試

験（画像取得） 

ウ ェ ブ カ メ ラ に

よ る 画 像 取 得 が

正 常 に 行 わ れ る

か試験する。 

RasberryPy によってウェブ

カメラを作動させ、任意の

物体をカメラに映し、取得

の有無を見る。 

カメラの画像が保存さ

えていることを確認す

る。 

6/21 古賀 〇  

ウ ェ ブ カ メ ラ 試

験（数字認識） 

ウ ェ ブ カ メ ラ に

よ る 数 字 認 識 が

正 常 に 行 わ れ る

か試験する。 

 

RasberryPy によってウェブ

カメラを作動させ、任意の

数字をカメラに映し、認識

の有無を見る。 

 

カメラから 30cm、50cm、

100cm 離れた数字を認

識することができる。 

6/27 石川、古賀 

、小野 

〇  

モータ速度試験 プ ロ グ ラ ム に よ

っ て モ ー タ の 速

度 を 制 御 さ せ る

こ と が で き る か

試験する。 

 

モータを Arduino に接続し、

回転用プログラムを加える

ことでモータを制御する。

速度パラメータを変更しエ

ンコーダの値から速度の変

化を見る。 

速度パラメータを変更

いあったシリアルモニ

タ上のエンコーダの値

が出る。 

6/21 

6/28 

曽我、田中 

小野、武田 

古賀 

△ 

〇 

ゲイン調整により１回目より

誤差を小さくすることができ

た。 

モータ回転試験 

 

プ ロ グ ラ ム に よ

っ て モ ー タ の 回

転 速 度 を 制 御 さ

せ る こ と が で き

るか試験する。 

 

モータを Arduino に接続し、

回転用プログラムを加える

ことでモータを制御する。

回転パラメータを変更しエ

ンコーダの値から回転速度

の変化を見る。 

回転パラメータを変更

いあったシリアルモニ

タ上のエンコーダの値

が出る。 

 

6/28 小野、曽我、

古賀 

 

〇 適時ゲイン調整を行う。 

バ ッ テ リ 電 圧 測

定 

プ ロ グ ラ ム に よ

っ て バ ッ テ リ 電

Aruduino に電源ボード及

びバッテリを接続し、電圧

電圧の値として正常な

値が表示される。 

6/21 曽我 〇  



   

 

   

 

圧 が 測 定 で き る

か試験する。 

測定のプログラムから電圧

を測る。 

ウ ェ ブ カ メ ラ 試

行 

ウ ェ ブ カ メ ラ が

プ ロ グ ラ ム に よ

っ て 起 動 す る こ

とを調べる。 

RasberryPy によってウェブ

カメラを作動させ、画像を

保存する。 

 

画像が保存されている

ことを確認する。 

6/21 古賀 〇  

緊 急 停 止 ス イ ッ

チ 

機 器 が 想 定 外 の

行 動 を し た 場 合

に す ぐ さ ま 停 止

さ せ る た め の ス

イ ッ チ を 取 り 付

け、試験を行う 

。 

モータ、バッテリ電圧測定

の回路に停止スイッチを取

り付け、任意のタイミング

で動作を停止させる。 

スイッチ昇降のタイミ

ングでモータ及び電圧

測定の動作が停止する。 

6/23 曽我、小野 〇  

Raspberry Pi 、 

Arduino 間のシリ

アル通信 

2 つの CPU 間の

シ リ ア ル 通 信 が

可能か試験する。 

Raspberry Pi に対してプロ

グラムを実行し、 Arduino

との通信ができているか確

認する。 

“press enter to start”が表

示され、2 つ間のシリア

ル通信ができている。 

6/28 古賀 〇  

タッチセンサ タ ッ チ セ ン サ に

よ る 動 作 の 制 御

が 可 能 か 試 験 す

る。 

タッチセンサの昇降により

任意のタイミングで動作を

停止させる。 

タッチセンサ昇降のタ

イミングで動作が停止

することを確認する。 

6/28 曽我、古賀、

小野 

〇  

 


