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　検証方針


「磁気情報板認識モジュール機能仕様書」に基づき、磁気ガイドセンサから送信された磁気情報

板位置を受信し、かつ送信されることを検証する。

	No.
	機能
	内容

	1
	磁気情報板認識
	磁気ガイドセンサから送信された磁気情報板位置の受信と送信。


　検証環境


1） 検証環境


　今回検証を行う「磁気情報板認識モジュール」の概略は以下の通り。



　検証シナリオ

　　擬似磁気ガイドセンサの磁気情報板位置と、それに伴う磁気情報板認識モジュールの出力値が以下の

通りとなるか検証する。

	磁気ガイドセンサ

磁気情報板位置
	磁気情報板認識モジュール

出力値

	48
	48

	65
	65

	68
	68

	71
	71

	74
	74

	77
	77

	80
	80

	83
	83

	86
	86

	89
	89

	92
	92

	95
	95
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