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 Various input devices are developed to operate a service robot. These input devices can be connected to a 

service robot systematically by constructing the interface module as RT-Component. This paper describes a user 
interface component for manual operating a service robot using OpenRTM-aist. 
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Fig.1 Arm Component 

近年、体の不自由な方の生活をサポートする介助ロボット

の開発が行われている[1][2]。介助ロボットは身体の不自由な

方が操作するので、簡単な入力デバイスで直感的に操作でき

ることが望ましい。これまで介助ロボットの操作入力デバイ

スとして、ワンクリックボタン、キーパッド、ジョイスティ

ックなどが開発されている[3]。さらにこれらの入力デバイス

は、パソコンの入力デバイスと同様に患者の症状や身体能力

に合わせてカスタマイズして用いられる可能性がある。この

様に、介助ロボットの操作入力デバイスは、患者の症状や身

体機能に合わせて多様なものになる。操作入力デバイスが多

様でも、入力デバイスと介助ロボットを接続するインタフェ

ースモジュールを RT コンポーネント化し、ロボットへの入出

力データを共通化することにより、様々な操作入力デバイス

を統一的にアームと接続することができる。本稿は、様々な

操作入力デバイスを統一的にアームと接続するため、入力デ

バイスとアームを接続するインタフェースモジュールを RT
コンポーネント化したので報告する。 
 

2．OpenRTM-aist 
RT ミドルウェア(RTM)とは、様々なロボット要素のソフト

ウェアモジュールを、ネットワークを介して自由に組み合わ

せることで拡張性の高いロボットシステムを実現するソフト

ウェアプラットフォームである [4]。また、RT コンポーネン

ト(RTC)とは、RTM においてロボットの機能要素をソフトウェ

アモジュール化したものをいう。RTC には他の RTC と通信す

るために、データポートとサービスポートと呼ばれる 2 種類

のポートが用意されている。データポートは、データ指向通

信をサポートするもので、外部のコンポーネントと周期的に

データ通信を行うのに適している。サービスポートは、ユー

ザ定義の任意のサービスインタフェースを持たせることがで

きるポートで、他の RTC とメッセージ指向の通信を行うのに

適している。 
 

3．アームコンポーネント 
ユーザインタフェースコンポーネントの仕様は、アームモ

ジュールの入出力データに依存する。従って、ユーザインタ

フェースコンポーネントの開発に先立ち、アームコンポーネ

ントを開発しなければならない。介助ロボットのアームに求

められる機能は、アームの手動操作、アーム格納状態に移動

するための Home ポジションへの移動、アーム操作開始点に

移動するための Ready ポジションへの移動、ハンドの開閉、

アーム操作を一時的に停止したり再開したりするためのサー

ボ Off/On である。また、ユーザが習慣的によく用いるアーム

の状態を記録しておき、その状態にアームを移動するコマン

ドが用意されていると便利である。これらの機能を実現する

ため Fig.1 に示すアームコンポーネントを開発した。アームコ

ンポーネントは、アームの手動操作データとして関節角速度

(JointVelocity)または手先速度(Velocity)をデータポートから受

け取る。また、任意のタイミングでアームの状態をユーザイ

ンタフェースコンポーネント側で記録できるよう、アームの

関節角の現在値(CurrentAngle)をデータポートから出力する。

サービスポートには、自由度の異なった様々なアームに対応

するためのロボットの自由度取得コマンド、サーボ ON/OFF、
制御モードの設定、目標関節角への移動コマンド、Home ポ
ジションへの移動、Ready ポジションへの移動、ハンド開閉コ

マンドが定義されている。目標関節角への移動コマンドは、
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Fig2. Configuration of user interface for manual operating 

a service robot arm 
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ユーザが記録した関節角にアームを移動するのに用いられる。 
 

4．介助ロボット操作用ユーザインタフェース 
介助ロボットのアームを手動操作するためのユーザインタ

フェースの構成を Fig.2 に示す。介助ロボット操作インタフェ

ースは、1) 操作入力デバイス、2) 操作メニュー、3) インタ

フェースモジュールから構成されている。 
4.1 操作入力デバイス 
操作入力デバイスは、ワンクリックボタンやジョイスティ

ックなどユーザが直接手で操作するハードウエアである。

Fig.3 は、我々が開発した介助ロボット手動操作用ジョイステ

ィックである。本操作入力デバイスは、アームの運動を手動

操作するためのジョイスティック、手動操作モード切替ボタ

ン、ハンド開閉ボタン、緊急停止ボタン、手動操作モード表

示 LED、その他の予備ボタンから構成されている。本入力デ

バイスとコンピュータは USB(HID)接続され、ユーザの操作は、

ボタンやジョイスティックの入力イベントとして検出される。 

4.2 操作メニュー 
ワンクリックボタンなど、ロボットの操作コマンドと比べ

入力デバイスのボタン数が少ない場合には、操作メニューを

用い、入力デバイスでメニューのコマンドを選択しでロボッ

トを操作することができる。Fig.4 は我々が開発した介助ロボ

ット操作メニューのパネルである。本操作パネルは、操作メ

ニュー上をカーソルがスキャンしており、ワンクリックボタ

ンをクリックすると、カーソルのあるコマンドが選択され、

そのコマンドがインタフェースモジュールに送られる。 

4.3 ユーザインタフェースモジュール 
介助ロボット操作用ユーザインタフェースを記述するソフ

トウェアは、Fig.2 に示すように汎用ユーザインタフェースク

ラスと、その派生クラスである個別のユーザインタフェース

クラスに分け、様々な操作入力デバイスに対して共通に扱う

ことのできるパラメータ・コマンドと、個別に扱わなければ

ならないパラメータ・コマンドに分けている。 
汎用ユーザインタフェースクラスは、介助ロボット操作用

ユーザインタフェースが持つべき共通パラメータ、共通コマ

ンドを定義している。具体的には、アームの関節角速度指令、

手先速度指令、記録された関節角へ移動するためのアーム関

節角記録、手先速度、関節角速度などのパラメータが定義さ

れている。また、共通コマンドとして、アーム自由度取得、

アーム制御モード変更、サーボ On/Off 、Home ポジションへ

の移動、Ready ポジションへの移動、アーム関節角記録コマン

ド、記録された関節角への移動コマンド、ハンド開閉コマン

ドが定義されている。アームの手先速度指令は、アームのベ

ース座標系で記述した速度指令と、手先座標系で記述した速

度指令があるが、両者ともデータ型が同じなので出力ポート

は分けずに制御モードの切り替えで選択するようにした。 

 
Fig.3 Developed input device for operating a service robot 

個別のユーザインタフェースクラスは、操作入力デバイス

毎に異なった処理を記述している。個別ユーザインタフェー

スクラスは、操作入力デバイスから送られてくる入力イベン

トまたは操作メニューから送られてくるコマンドと、汎用ユ

ーザインタフェースクラスで定義されたコマンドまたは速度

指令値を対応づける処理を行っている。 
 ユーザインタフェースコンポーネントは、汎用ユーザイ

ンタフェースのポインタを内部に持ち、そのポインタに個別

のユーザインタフェースを割り当てている。Fig.5 に開発した

インタフェースコンポーネントを示す。 
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Fig.5 Interface Component 

 
Fig. 4 Operation menu panel 

 
5．まとめ 

 介助ロボット操作用ユーザインタフェースのRTコンポー

ネントについて紹介した。ユーザインタフェースモジュール

を RT コンポーネント化することで、様々な操作入力デバイス

を統一的にアームと接続することができる。 
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