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· 検証仕様
　検証方針

「旋回制御モジュール機能仕様書」に基づき、ジャイロセンサからの角度と、


目標角度の偏角から左車輪、右車輪速度が演算されることを検証する。

ジャイロ認識機能の検証については「ジャイロ認識モジュール検証仕様書」、


ジャイロ情報管理機能の検証については「ジャイロ情報管理モジュール検証仕様書」を参照。

本書では旋回制御モジュールの検証を行う。
	No.
	機能
	内容

	1
	ジャイロ認識
	ジャイロセンサに角度要求を送信し角度データ受信、角度データ送信する。

	2
	ジャイロ情報管理
	角度データ、目標角度データを受信し偏角を送信する。

	3
	旋回制御機能
	偏角データから左車輪、右車輪の速度を演算し送信する。


　検証環境


1） 検証環境

　今回検証を行う「旋回制御モジュール」の概略は以下の通り。

　検証シナリオ

　　偏角-35°～35°まで5°刻みに変更し、そのときの左右車輪速度を確認する。
	偏角(°)
	左車輪速度(m/min)
	右車輪速度(m/min)

	-35
	6
	-6

	-30
	3
	-3

	-25
	3
	-3

	-20
	3
	-3

	-15
	2
	-2

	-10
	2
	-2

	-5
	2
	-2

	0
	-2
	2

	5
	-2
	2

	10
	-2
	2

	15
	-2
	2

	20
	-3
	3

	25
	-3
	3

	30
	-3
	3

	35
	-6
	6
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