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に修正。 
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4.2.2 start.shのファイルパス修正。 
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はじめに 

本マニュアルは、「次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト」の「施設内生活支援ロボット知能研究開発」

において開発した汎用モーション RT コンポーネント(以下、汎用モーション RTC)を、OpenHRP3環境を利用
して操作する手順を説明するものです。 
本マニュアルは RT ミドルウェア、RTC、OpenHRP3(GrxUI)に関する基本知識を備えた利用者を対象として記
述されており、RT ミドルウェア、RTC や関連ツールに関する一般的な知識を持つことを前提とします。 

RT ミドルウェア、RTC については下記を参照下さい。 
OpenRTM-aist Official Website 
URL：http://www.openrtm.org/ 

 
■関連文書 

 汎用モーション RTCインターフェース仕様書(資料番号：RB1400065) 
 
■登録商標など 

 Javaは、サン・マイクロシステムズの登録商標です。 
 Ethernetは、米国 Xerox Corporationの登録商標です。 
 上記の他、本マニュアルに記載した製品名・会社名などの固有名詞は各社の商標・登録商標・商

品名です。本文中の各社の商標・登録商標には TM・®マークは表示しておりません。 
 
■ソフトウェアについて 

 本ソフトウェアの逆コンパイル・逆アセンブルなどを行うことは固くお断りいたします。 
 本ソフトウェアの一部または全部を当社の事前の承認なしに譲渡・交換・転貸などによって第三

者に使用させることは固くお断りいたします。 
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1.システム概要 
1.1. システムの構成 

 本システムの構成を図 1に示します。本システムは、汎用モーション RTC群、シミュレーション用 RTC群、
汎用モーションクライアント RTCから構成されます。汎用モーション RTC群は、RTミドルウェアに対応した
ソフトウェアモジュールであり、他の RTコンポーネントと接続して使用することができます。 
汎用モーション RTCは、SmartPalのような 7軸アーム、腰軸、全方向移動台車といった冗長自由度を備え
たロボットにおいて、アーム先端の制御点の目標位置指令を入力として、関節座標系における補間動作（PTP
動作）や直交座標における直線補間（CP動作）を計算し、キネマティクス変換を行った上で、各関節への低レ
ベル位置指令を生成するモジュールです。 
東北大学殿の汎用モーションRTCコアは、キネマティクス変換処理を行い各軸の目標関節角度を算出します。 
結合 RTCは、各関節角度を結合して１つのデータに結合しています。 
分配 RTCは、１つのデータを２つのデータに分配しています。 
シミュレーション用 RTC群は、アーム RTC、腰 RTC、移動台車 RTC（将来機能）、SmartPalController、

OpenHRP3(GrxUI)から構成されます。シミュレーション用 RTC 群を実機用の RTC に置換えることで、実際
にロボットを動作することができます。 
汎用モーションクライアント RTCは、汎用モーション RTCに動作指令を行う、画面を持ったクライアント
です。汎用モーション RTCとのインターフェースについては「2.1.1.2：サービスポートインターフェース」を
参照ください。 
本ソフトウェアの PCへのインストール手順を 3章で説明します。 

本システムを使用して、シミュレーション上のロボットを操作する手順を 4章で説明します。 

 

図 1 システム構成 
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1.2. 動作環境 

汎用モーション RTCを動作させるにあたって、下記のものを準備していただく必要があります。 
 パーソナルコンピュータ (以下、「PC」と記述) 
 汎用モーション RTCモジュール群 
 シミュレーション用 RTC群 
 汎用モーションクライアント RTC 
 Java 
 OpenHRP3 
 Eclipse 
 OpenRTM-aist(Java版) 
 OmniORB 

 
(1) PC 
動作 OS Linux(Ubuntu Linux 10.04 にて動作を確認) 
RTミドルウェア OpenRTM-aist-1.0.0-RELEASE(Java) 

 
(2) 汎用モーション RTCモジュール群 
(3) シミュレーション用 RTC群 
(4) 汎用モーションクライアント RTC 
シミュレーション上で SmartPalを動作させるために必要です。 
 

(5) Java 
Javaは、汎用モーション RTCおよび RTミドルウエア（以下 RTMと記述）を動作させるために
必要です。 
バージョン 1.6を推奨します。 

 
(6) OpenHRP3 

OpenHRP3は、シミュレーション(GrxUI)を動作させるために必要です。 
バージョン 3.0.8を推奨します。 
 

(7) Eclipse 
Eclipseは、RTSystemEditorを動作させるために必要です。 
バージョン 3.4を推奨します。 
 

(8) OpenRTM-aist 
OpenRTM-aistは、各 RTCを動作させるために必要です。 
バージョン 1.0.0を推奨します。 
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2.RTCモジュール 
2.1.汎用モーション RTC群 

2.1.1.汎用モーション RTC 
 

 

図 2 汎用モーション RTC 

2.1.1.1.ポート 
表 1にデータポートの詳細を示します。 
表 2にサービスポートの詳細を示します。 

表 1 汎用モーション RTC データポート 

ポート名 入出力 データ型 説明 

右手先・左手先の現在位置 

（汎用モーション RTC コアのデータポー

ト xyzR_outに接続） 

[0] 右アーム x  [mm] 

[1] 右アーム y  [mm] 

[2] 右アーム z  [mm] 

[3] ～ [11] 右アーム回転行列（3×3）

[12] 左アーム x  [mm] 

[13] 左アーム y  [mm] 

arm_cartesian_fb_in 入力 TimedDoubleSeq 

[14] 左アーム z  [mm] 
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[15] ～ [23] 左アーム回転行列（3×3）

逆運動学演算結果 

（汎用モーション RTC コアのデータポー

ト qref_outに接続） 

[0] 移動 x  [mm] 

[1] 移動 y  [mm] 

[2] 移動θ  [degree] 

[3] 腰軸 rx（現状ダミー） 

[degree] 

[4] 腰軸 ry 

[degree] 

[5] 腰軸 rz（現状ダミー） 

[degree] 

[6] ～ [12] 右アーム J1～J7   

[degree] 

[13] ～ [19] 左アーム J1～J7   

[degree] 

iKinema_result_in 入力 TimedDoubleSeq 

[20] ～ [22] 頭 [degree]  

冗長軸の現在位置 

（汎用モーション RTC コアのデータポー

ト redun_cur_outに接続） 

[0] 移動 x  [mm] 

[1] 移動 y  [mm] 

[2] 移動θ  [deg] 

[3] 腰軸 rx  [deg] 

[4] 腰軸 ry   [deg] 

[5] 腰軸 rz  [deg] 

[6] 右アーム肘角 [deg] 

redundant_fb_in 入力 TimedDoubleSeq 

[7] 左アーム肘角 [deg] 

現在関節角度・位置 

格納順：移動 x→移動 y→移動θ→腰軸→

右アーム→左アーム。 

（分配 RTC のデータポート data_out1 に

接続） 

[0] 移動 x  [mm] 

[1] 移動 y  [mm] 

[2] 移動θ  [degree] 

[3] 腰軸 rx（現状ダミー） 

[degree] 

joint_fb_in 入力 TimedDoubleSeq 

[4] 腰軸 ry  [degree]  



  10                RB1400295 
 

[5] 腰軸 rz（現状ダミー） 

[degree] 

[6] ～ [12] 右アーム J1～J7   

[degree] 

[13] グリッパ 

[14] ～ [20] 左アーム J1～J7   

[degree] 

[21] グリッパ 

汎用モーション RTC コアのステータス情

報（汎用モーション RTC コアのデータポ

ート status_outに接続） 

[0] ステータス 

status_in 入力 TimedDoubleSeq 

[1] コンディションナンバー

armR_joint_cmd_out 出力 TimedJointPos 右アーム・グリッパ各軸の目標関節角度 

armL_joint_cmd_out 出力 TimedJointPos 左アーム・グリッパ各軸の目標関節角度 

lumbar_cmd_out 出力 TimedJointPos 腰の各軸の目標関節角度 

vehicle_cmd_out 出力 TimedDoubleSeq 移動台車の目標位置・姿勢 

アーム手先目標位置・回転行列 

格納順：右アーム→左アーム 

（汎用モーション RTC コアのデータポー

ト xyzR_inに接続） 

[0] 右アーム x  [mm] 

[1] 右アーム y  [mm] 

[2] 右アーム z  [mm] 

[3] ～ [11] 右アーム回転行列（3×3）

[12] 左アーム x  [mm] 

[13] 左アーム y  [mm] 

[14] 左アーム z  [mm] 

arm_cartesian_cmd_out 出力 TimedDoubleSeq 

[15] ～ [23] 左アーム回転行列（3×3）

冗長軸の目標位置 

（汎用モーション RTC コアのデータポー

ト redun_ref_inに接続） 

[0] 移動 x  [mm] 

[1] 移動 y  [mm] 

[2] 移動θ  [degree] 

[3] 腰軸 rx（現状ダミー） 

[degree] 

[4] 腰軸 ry 

[degree] 

redundant_cmd_out 出力 TimedDoubleSeq 

[5] 腰軸 rz（現状ダミー） 

[degree] 
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[6] 右アーム肘角 [degree] 

[7] 左アーム肘角 [degree] 

 
 

表 2 汎用モーション RTC サービスポート 

ポート名 極性 型 説明 

controller 提供 IntegratedMotionInterface 上位からの指令受付 

armR_service 要求 ManipulatorCommonInterface_Common アーム RTCへの要求 

（右アーム） 

armL_service 要求 ManipulatorCommonInterface_Common アーム RTCへの動作要求 

（左アーム） 

lumbar_service 要求 LumbarInterface_Common 腰 RTCへの要求 

vehicle_service 要求  移動台車 RTCへの要求 

toRedundancy 要求 RedundancyConfig 汎用モーション RTC コアへの

要求 

 
2.1.1.2.サービスポートインターフェース 
サービスポート controllerのオペレーション一覧を表 3に示します。 
※各オペレーションの詳細については、関連文書：汎用モーション RTCインターフェース仕様書を参照くださ
い。 

表 3 controller インターフェース 

オペレーション 説明 

abort 現在の動作を中止し、即時停止する 

clearAlarms 全てのアラームを解除する 

closeGripper グリッパを完全に閉じる（将来機能） 

getActiveAlarm 発生中のアラームを取得する 

getFeedbackCartesian 制御点の直交座標のフィードバック値を取得する 

getFeedbackPosJoint 指定ユニットの各軸の現在位置を取得する 

getGripperPos グリッパの現在位置を取得する（将来機能） 

getState モジュールの状態を返す 

getVersion バージョン情報を取得する 

isMoving 全軸の動作状態を返す 

isServoOn サーボ制御の入切状態を返す 

moveCPHoldAbs 制御点を維持したまま冗長軸を絶対指令で動作する 

moveCPHoldRel 制御点を維持したまま冗長軸を相対指令で動作する 

moveGripper グリッパを指定された角度へ移動する（将来機能） 

moveLinearCartesianAbs 制御点を原点フレームに基づく絶対位置指令で直線補間動作する 

moveLinearCartesianRel 制御点を原点フレームに基づく相対位置指令で直線補間動作する 
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movePTPCartesianAbs 関節空間において、目標位置を絶対直交座標指定により直線補間を動

作する  

movePTPCartesianRel 関節空間において、目標位置を相対直交座標指定により直線補間を動

作する 

moveUnitAbs ユニットの各軸を指定位置（絶対位置）に移動する 

moveUnitRel ユニットの各軸を指定位置（相対位置）に移動する 

openGripper グリッパを完全に開く（将来機能） 

pause 全軸の動作を一時停止する 

resetOriginalFrame 原点フレームをロボットの現在姿勢でリセットする（将来機能） 

resume 一時停止した動作を再開する 

selectRedundantAxes 動作に使用可能な冗長軸を設定する 

servoOff 全モーションモジュール全軸のサーボ制御を切る 

servoOn 全モーションモジュール全軸のサーボ制御を入れる 

setControlPointOffset 制御点のフランジ面からのオフセット量を設定する 

stop 現在の動作を中止し、減速停止する 

 
2.1.2.結合 RTC 

DataCoupler

data_out1data_in_1_double

data_in_4_double

data_in_3_double

data_in_2_double

data_in_1_timedjoint

data_in_2_timedjoint

data_out2

data_out3

 

2.1.2.1.ポート 
表 4にデータポートの詳細を示します。 

表 4 データポート 

ポート名 入出力 データ型 説明 

data_in_1_double 入力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の右アームの目標関節角度 

data_in_2_double 入力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の左アームの目標関節角度 

data_in_3_double 入力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の腰の目標関節角度 

data_in_4_double 入力 TimedDoubleSeq 未使用 

data_in_1_timedjoint 入力 TimedJointPos 未使用 

data_in_2_timedjoint 入力 TimedJointPos 未使用 

data_out1 出力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の全軸の目標関節角度 

data_out2 出力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の全軸の目標関節角度 

data_out3 出力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の全軸の目標関節角度 
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2.1.3.分配 RTC 

DataDistributor

data_out1data_in

data_out2

data_out3

 
 

2.1.3.1.ポート 
表 5にデータポートの詳細を示します。 

表 5 データポート 

ポート名 入出力 データ型 説明 

data_in 入力 TimedDoubleSeq 全軸の現在関節角度 

data_out1 出力 TimedDoubleSeq 全軸の現在関節角度 

（汎用モーション RTCのデータポート 

joint_fb_inに接続） 

data_out2 出力 TimedDoubleSeq 全軸の現在関節角度 

（汎用モーション RTCコアのデータポート 

q_cur_inに接続） 

data_out3 出力 TimedDoubleSeq 未使用 

 
2.1.4.汎用モーション RTCコア 
汎用モーション RTCコアの詳細については、東北大学殿が提供するドキュメントを参照ください。 

 

2.2.シミュレーション用 RTC群 

 本システムをシミュレーションで動作させる場合に、必要なコンポーネントを以下に示します。 
2.2.1.アーム RTC 

ArmConnector

joint_fb_out

joint_cmd_out

arm_service

joint_fb_in

joint_cmd_in

 
2.2.1.1.ポート 
表 6にデータポートの詳細を示します。 
表 7にサービスポートの詳細を示します。 
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表 6 データポート 

ポート名 入出力 データ型 説明 

joint_fb_in 入力 TimedDoubleSeq アーム・グリッパの現在関節角度 

joint_cmd_in 入力 TimedJointPos 補間周期毎のアーム・グリッパの目標関節角度 

joint_fb_out 出力 TimedJointPos アーム・グリッパの現在関節角度 

joint_cmd_out 出力 TimedDoubleSeq アーム・グリッパの目標関節角度 

 

表 7 サービスポート 

ポート名 極性 型 説明 

arm_service 提供 ManipulatorCommonInterface_Common 上位からの指令受付 

 
 
2.2.1.2.サービスポートインターフェース 
サービスポート armServiceのオペレーション一覧を表 8に示します。 

表 8 armServiceインターフェース 

オペレーション名 説明 

clearAlarms アラームクリア 

getActiveAlarm アラーム情報の取得 

getFeedbackPosJoint 関節座標系の位置フィードバック情報の取得 

getManipInfo マニピュレータ情報の取得 

getSoftLimitJoint 関節座標系のソフトリミット値を取得 

getState ユニットの状態取得 

servoOFF 全軸サーボ OFF 

servoON 全軸サーボ ON 

setSoftLimitJoint 関節座標系のソフトリミット値を設定 

 
2.2.2.腰 RTC 

 

 
2.2.2.1.ポート 
表 9にデータポートの詳細を示します。 
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表 10にサービスポートの詳細を示します。 

表 9 データポート 

ポート名 入出力 データ型 説明 

joint_fb_in 入力 TimedDoubleSeq 腰の現在関節角度 

joint_cmd_in 入力 TimedJointPos 補間周期毎の腰の目標関節角度 

joint_fb_out 出力 TimedJointPos 腰の現在関節角度 

joint_cmd_out 出力 TimedDoubleSeq 腰の目標関節角度 

 

表 10 サービスポート 

ポート名 極性 型 説明 

lumbar_service 提供 LumbarUnit 上位からの指令受付 

lumbar_common_service 提供 ExtAxes 未使用 

 
2.2.2.2.サービスポートインターフェース 
サービスポート lumbarServiceのオペレーション一覧を表 11に示します。 

表 11 lumbarServiceインターフェース 

オペレーション名 説明 

clearAlarms アラームクリア 

getActiveAlarm アラーム情報の取得 

getFeedbackPosJoint 関節座標系の位置フィードバック情報の取得 

getSoftLimitJoint 関節座標系のソフトリミット値を取得 

getState ユニットの状態取得 

servoOFF 全軸サーボ OFF 

servoON 全軸サーボ ON 

setSoftLimitJoint 関節座標系のソフトリミット値を設定 
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2.2.3.SmartPalController 

 
2.2.3.1.ポート 
表 12にデータポートの詳細を示します。 

表 12 データポート 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
2.2.4.SmartPal 

SmartPal

q_cur_outddq_ref_in

q_ref_in

dq_ref_in

 

ポート名 入出力 データ型 説明 

q_arm_ref_in 入力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の右アームの目標関節角度 

q_hand_ref_in 入力 TimedDoubleSeq 未使用 

dq_odv_ref_in 入力 TimedDoubleSeq 未使用 

q_cur_in 入力 TimedDoubleSeq 全軸の現在関節角度 

image_in 入力 TimedLongSeq 未使用 

q_cur_out 出力 TimedDoubleSeq 全軸の現在関節角度 

q_hand_cur_out 出力 TimedDoubleSeq 未使用 

q_camera_out 出力 TimedDoubleSeq 未使用 

q_ref_out 出力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の全軸の目標関節角度 

dq_ref_out 出力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の全軸の速度 

ddq_ref_out 出力 TimedDoubleSeq 補間周期毎の全軸の加速度 

image_out 出力 TimedDoubleSeq 未使用 
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2.2.4.1.ポート 
表 13 データポート表 13にデータポートの詳細を示します。 
 

表 13 データポート 

 
 
 
 
 
 

 

2.3.クライアント RTC 

  
2.3.1.汎用モーションクライアント RTC 
 
汎用モーション RTCに動作指令を行う、画面を持ったクライアントです。 

 

IntegratedMotionClient

clientposition_fb_in

cartesian_fb_in

 
 

2.3.1.1.ポート 
表 14にデータポートの詳細を示します。 
表 15にサービスポートの詳細を示します。 

表 14 データポート 

ポート名 入出力 データ型 説明 

position_fb_in 入力 TimedDoubleSeq 未使用 

caretsian_cmd_in 入力 TimedDoubleSeq 未使用 

 

表 15 サービスポート 

ポート名 極性 型 説明 

client 要求 IntegratedMotionInterface 汎用モーション RTCへの要求 

 

ポート名 入出力 データ型 説明 

ddq_ref_in 入力 TimedDoubleSeq 未使用 

dq_ref_in 入力 TimedDoubleSeq 未使用 

q_ref_in 入力 TimedDoubleSeq 全軸の目標関節角度 

q_cur_out 出力 TimedDoubleSeq 全軸の現在関節角度 
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3. 動作環境セットアップ 
3.1. ソフトウェアインストール 

汎用モーション RTCを動作させるために、以下の手順に従って PCをセットアップしてください。そ
れぞれの手順に関する詳しい説明は、右欄に記載した各節をご覧ください。 
1. Javaのインストール 「3.1.1 Javaのインストール」 
 
 
2. OpenHRP3のインストール 「3.1.2 OpenHRP3のインストール」 
 
 
3. Eclipseのインストール 「3.1.3 Eclipseのインストール」 
 

  
4. OpenRTMのインストール 「3.1.4 OpenRTM-aistのインストール」 
 
 
5. 汎用モーション RTCコアのインストール 「3.1.5汎用モーション RTCコアのインストール」
 
 
6. 汎用モーション RTCのインストール 「3.1.6 汎用モーション RTCモジュール群のインス

トール」 
「3.1.7汎用モーションRTCモジュール群のビルド」

 
3.1.1.Javaのインストール 

① 下記 URLを開き、JDK(バージョン 1.6)ファイルをダウンロードし、インストールを行ってくださ
い。 

URL: http://www.oracle.com/technetwork/jp/java/javase/downloads/index.html?ssSourceSiteId=oc
omjp 

3.1.2.OpenHRP3のインストール 
①下記 URL を開き、OpenHRP3（ver 3.0.8）をダウンロード後、手順にしたがってインストールを
行ってください。 

URL: http://www.openrtp.jp/openhrp3/jp/download.html 
URL: http://www.openrtp.jp/openhrp3/jp/install_3_0.html 
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3.1.3.Eclipseのインストール 

①下記 URLの「TOP＞ダウンロード＞GUI ツール関係」の、「Eclipse3.4.2+RTSE+RTCB 
Linux用全部入り」をダウンロードしてください。 
②ダウンロードしたファイルを任意のフォルダへ解凍してください。 

URL: http://www.openrtm.org/openrtm/ja/content/openrtm-eclipse-tools-10-release 
 

3.1.4.OpenRTM-aistのインストール 
①下記 URL を開き、OpenRTM-aist-Java-1.0.0-RELEASE（OpenRTM-aist-Java-1.0.0-jar.zip）を
ダウンロードし、インストールを行ってください。 

URL: http://www.openrtm.org/openrtm/ja/content/openrtm-aist-java-100-release 
 
3.1.5.汎用モーション RTCコアのインストール 

① オープンソース版（東北大学殿）をダウンロードし、手順にしたがってインストールを行ってくだ

さい。本マニュアルでは、ダウンロードしたファイルをホームディレクトリに展開します。 
（ホームディレクトリ）/redundancy_solution_package 

 
3.1.6.汎用モーション RTCモジュール群のインストール 

① オープンソース版の汎用モーション RTCをダウンロードします。 
② ダウンロードしたファイルをホームディレクトリに解凍します。 

3.1.5、3.1.6完了時のディレクトリ構成は以下のようになります。 
 
/     ホームディレクトリ 
|- /workspace   汎用モーション RTCモジュール群 
   |- ArmConnector   アーム RTC 
   |- DataCoupler   結合 RTC 
   |- DataDistributor  分配 RTC 
   |- IntegratedMotion  汎用モーション RTC 
   |- IntegratedMotionClient  汎用モーションクライアント RTC 
   |- LumbarConnector  腰 RTC 
   |- project    GrxUIのプロジェクトファイル、モデルファイル 
   |- run    起動用シェル 
|- /redundancy_solution_package 汎用モーション RTCコア 
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3.1.7.汎用モーション RTCモジュール群のビルド 

① Eclipseを起動し、「ファイル」メニューで「インポート」を選択してください。 
② 「インポート」画面上の「一般」->「既存プロジェクトをワークスペースへ」をクリックし「次へ」
ボタンをクリックしてください。 

③ 「インポート」画面上の「ルート・ディレクトリーの選択」にチェックを行い、「参照」ボタンを

クリックしてください。 
④ 3.1.6で解凍したフォルダから「IntegratedMotion」ディレクトリを選択し、「OK」ボタンをクリ
ックしてください。 

⑤ インポート可能なプロジェクトの一覧が表示されますので、「IntegratedMotion」にチェックを行
った後で、「完了」ボタンをクリックしてください。 

⑥ パッケージエクスプローラ上で「IntegratedMotion」のプロジェクトを右クリックし、「プロパテ
ィー」を選択します。 

⑦ 「Javaのビルド・パス」を選択します。 
⑧ 「Javaのビルド・パス」画面上の「ライブラリ」タブを選択します。 
⑨ OpenRTM-aistのライブラリを追加します。 
「外部 JARの追加」ボタンをクリックし、「JARの選択」画面から OpenRTM-aistのインストー 
ル先の OpenRTM-aist/1.0/jar以下の jarファイルを追加してください。 

⑩ vecmath.jarを追加します。 
OpenHRP3のインストール先の OpenHRP-3.0.8/client/gui/Java3D/1.4.1/unix/lib/ext以下を参照
してください。 

⑪ Eclipseの「プロジェクト」メニューから「プロジェクトのビルド」を実行して下さい。 
 

3.2. 環境設定 

3.2.1.プロジェクトファイル、モデルファイルの設定 
OpenHRP3(GrxUI)で使用する、プロジェクトファイル、モデルファイルをコピーします。 
①(ホームディレクトリ)/workspace/project内のファイルを全て、(OpenHRP3(GrxUI)のホームディレ
クトリ)/client/gui/projectにコピーしてください。 
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4. シミュレーションの実行手順 
本システムを使用して、シミュレーションを実行する手順を示します。 

4.1. OpenHRP3の起動 

4.1.1.OpenHRP3の起動 
OpenHRP3(GrxUI)の起動用シェルを実行します。ホームディレクトリから workspace フォルダに移
動し、hrp3.shを実行してください。 
 
$ cd workspace 
$ ./hrp3.sh 
 
なお、起動用シェル hrp3.shで記載の環境変数”OPENHRP3_HOME”は、お使いの環境に合わせて設 
定してください。 
 

4.1.2.プロジェクトファイルの読込み 
①プロジェクトファイルの読込みを行います。(OpenHRP3(GrxUI)のホームディレクトリ)/client/gui/
project以下の”SmartPal5.xml”を選択してください。図 3のように 3Dビューにモデルが表示されま
す。 

 

 

図 3 OpenHRP3(GrxUI) 
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4.2. コンポーネントの起動 

以下の手順で各モジュールの起動を行ってください。 
 

4.2.1.汎用モーション RTCコアの起動 
汎用モーション RTC コアの起動用シェルを実行します。ホームディレクトリから workspace フォル
ダに移動し、redundancy_core.shを実行してください。 
 
$ cd workspace 
$ ./redundancy_core.sh 
 
なお、起動用シェル redundancy_core.sh に記載のコマンドは、汎用モーション RTC コアが 3.1.5 に
記載のインストール先に展開されているものとしています。インストール先が異なる場合はお使いの

環境に合わせて相対パスを変更してください。 
 

4.2.2.汎用モーション RTC、その他 RTCの起動 
汎用モーション RTC、汎用モーションクライアント RTC、アーム RTC、腰 RTC、結合 RTC、分配 R
TCの起動用シェルを実行します。ホームディレクトリから workspace/runフォルダに移動し、start.
shを実行してください。 
 
$ cd workspace/run 
$ ./start.sh 

 
4.2.3.コントローラの起動 

SmartPalControllerの起動用シェルを実行します。ホームディレクトリから workspaceフォルダに移
動し、smartpal.shを実行してください。 
 
$ cd workspace 
$ ./smartpal.sh 
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4.3. コンポーネントの接続 

Eclipseを起動し、RT System Editorで、図 4を参照し、各 RTCを接続して下さい。 
接続が完了しましたら、全てのコンポーネントを Activateしてください。 

 

 

図 4 接続図 
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4.4.汎用モーションクライアント RTCの操作 

 
4.4.1.汎用モーションクライアント RTCの説明 
汎用モーションクライアント RTC の画面は図 5 のように、サーボコマンドエリア・モニターエリア・オペ

レーションコマンドエリアから構成されます。サーボエリアは、サーボの ON、OFF が行えます。モニターエ
リアは、各関節の角度、左右の制御点の直交座標が表示されます。オペレーションコマンドエリアは、機能ご

とにタブで分かれています。 

 

図 5 汎用モーションクライアント RTC 

サーボコマンドエリア 

モニターエリア 

オペレーション 

コマンドエリア 
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4.5.シミュレーションの実行手順 

本システムの簡単な操作手順を示します。 
①シミュレーションの実行準備 

「4章シミュレーションの実行」に従い、各コンポーネントの起動、RTCの接続を 
行ってください。 

②シミュレーションの開始 
 OpenHRP3(GrxUI)の”start simulation”ボタンを押下してください。 

“Restart the Controller”のウィンドウが表示されますので“No”を選択してください。 
 

 
 

③モニターを開始します。 
汎用モーションクライアント RTC画面（図 5）のモニターエリアの”Monitor Start”ボタンを
押下してください。 

④サーボ制御を入れます。 
 図 6の画面の左上にあるサーボコマンドエリアの”ON”ボタンを押下してください。 
    モニターエリアの“servo”アイコンが点灯します。 
⑤右アームの各関節軸の直線補間を動作させます。 
 図 6に示すように”movJ_RArmAbs”タブに切替えてください。 
 四角⑤で囲まれた部分に値を入力後、”send”ボタンを押下してください。 
    （本タブにおけるチェックボックスの設定は動作に影響しません。） 
    モーション動作中はモニターエリアの“motion”アイコンが点灯します。 
 OpenHRP3の 3Dビュー上でモデルの右アームが目標位置へ動作することを確認してくださ 

い。（図 7） 
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図 6 右アームの各関節軸の直線補間例 

④ 

⑤ 
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図 7 右アームの各関節軸の直線補間後の姿勢 
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⑥左アームの各関節軸の直線補間を動作させます。 
 図 8に示すように”movJ_LArmAbs”タブに切替えてください。 
 四角⑥で囲まれた部分に値を入力後、”send”ボタンを押下してください。 

（本タブにおけるチェックボックスの設定は動作に影響しません。） 
 OpenHRP3の 3Dビュー上でモデルの左アームが目標位置へ動作することを確認してくださ 

い。（図 9） 
 

 

図 8  左アームの各関節軸の直線補間例 

⑥ 
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図 9 左アームの各関節軸の直線補間後の姿勢 
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⑦右アームの制御点の直線補間を動作させます。 
 図 10に示すように”movLinearRel”タブに切替えてください。 

四角⑦で囲まれた部分の”right”にチェックを入れ、値を入力後、”send”ボタンを押下してく
ださい。 

 OpenHRP3の 3Dビュー上でモデルの右アームが目標位置（直交座標）へ動作することを確 
認してください。（図 11） 
”isHold”にチェックを入れた場合は、左アームの制御点の位置を保持します。 

 

 

図 10 右アームの制御点の直線補間例 

⑦ 
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図 11 右アーム制御点の直線補間後の姿勢 
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⑧使用可能な冗長軸の指定をします。 
 図 12に示すように”selectRedun”タブに切替えてください。 

動作可能な冗長軸を指定します。チェックを外した冗長軸は、直線補間動作時（手順⑦）に

固定された状態になります。初期設定は肘角、腰軸がいずれも動作可能になっています。 
腰軸“lumbarRy”のチェックを外した後、”send”ボタンを押下してください。 
なお、設定が有効な冗長軸は”elbowR”と”lumbarRy”のみです。それ以外の項目については将
来機能です。 

 

 

図 12 冗長軸指定の例 
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⑨再度、右アームの制御点の直線補間を動作させます。 
 図 13に示すように”movLinearRel”タブに切替えてください。 
    四角⑧で囲まれた腰軸の現在位置を確認してください。 

値を入力後、”send”ボタンを押下してください。 
 OpenHRP3の 3Dビュー上でモデルの右アームが腰軸の位置を固定したまま目標位置へ動作 

することを確認してください。（図 14、図 15） 
 

 

図 13 右アームの制御点の直線補間 

⑧ 
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図 14 右アーム制御点の直線補間後の姿勢（腰軸固定） 

 

図 15 直線補間後の腰軸位置 
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⑩サーボ制御を切ります。 
 
 サーボコマンドエリアの OFFボタンを押下してください。 

 
 


