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ソフト 基本設計

詳細設計

CSSでのサイトの装飾

javascriptを用いた機能(sortなど)の追加

顔認証

走行

撮影

Google Drive

とraspi

WEBサイト

河合

河合

河合

河合

河合

長瀬・河合

長瀬・河合

長瀬・河合

長瀬・河合

長瀬・河合

長瀬

長瀬

長瀬

長瀬

高さ調整(昇降用モータ)

raspi→jetson写真転送

Google Driveへのアップロード

spreadsheetデータ入力

Drive上の写真＆データ削除

javascriptでの自動プログラム追加

.gsファイル構築

javascriptと.gsファイルの統合

HTMLを用いたサイトの土台構築

詳細設計

全体調整

取付

詳細設計

raspiとjetsonの接続ピンの単体試験

raspiとjetsonの接続ピンの試作

raspiとjetsonの接続ピンの実装

佐藤、村井

佐藤、村井

佐藤、村井

ガントチャート作成

回路図作成

シールド基盤修正

シールド基盤単体試験

渡邉

肥田

村井

金子

鳥(大)の頭

鳥(大)の胴体

木＋小物

公野・肥田・渡邉

肥田加工

ねじ

傘歯車

ナット

ガントチャート作成

加工

カメラの設置場所

肥田

基本設計

部品決定

機構説明図作成

カメラの統合試験

スピーカーの回路設計

河合

河合

長瀬

河合

河合

河合

長瀬

長瀬・河合

佐藤、村井

金子、佐藤

村井

金子

長瀬・河合

長瀬・河合

村井

村井

村井

金子

金子、佐藤

村井

金子

長瀬・河合

河合

自動

アップロード

jetson nano

セットアップ

SDカードへOS書き込み

jetson nano 設定

raspiとの接続試験

顔学習

学習画像の変更部のみの反映

顔認証プログラム

jetson→raspiデータ送信

顔認証精度試験

衝突回避

直進走行(超音波)

ルート走行

走行試験

画角調整(サーボモータ）

位置調整(走行用モータ)

村井

村井

金子

金子、佐藤

佐藤、村井

佐藤、村井

村井

金子

金子、佐藤

村井

村井

金子

金子、佐藤

基本設計

昇降用モータの回路設計

昇降用モータの試作

昇降用モータの単体試験

昇降用モータの統合試験

ガントチャート作成

スピーカーの単体試験

スピーカーの統合試験

サーボモータの回路設計

サーボモータの試作

サーボモータの単体試験

サーボモータの統合試験

超音波センサの回路設計

超音波センサの単体試験

超音波センサの実装

超音波センサの統合試験

緊急停止ボタン回路設計

緊急停止ボタン動作確認

昇降用モータの実装

カメラの回路設計

カメラ用基板の修正

カメラの接続

担当者

渡邉

タスクの名称

部品作成

部品注文

詳細設計図

部品組み立て

肥田

公野

昇降機構

カメラの設置場所

全体のアセンブリ

緊急停止の台座

昇降

フレーム

渡邉

公野

カメラの設置場所

上の鳥

全体

昇降機構

重要部品試作

＋作成

肥田

公野

渡邉

部品調査 公野・肥田・渡邉

昇降機構

カメラの設置場所

全体

試験

肥田

公野

渡邉

上の鳥

外装

肥田
組み立て


