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1 はじめに 

 本パッケージは，2013国際ロボット展 NEDOブース展示作品「RTミドルウエアを用い

たエンジニアリングサンプル」および SI2013・RTミドルウエアコンテスト 2013応募作品

「RTミドルウエアの産業応用を目的としたエンジニアリングサンプルの開発」のロボット

システムにおいて，使用する産業用ロボットをヤマハ発動機株式会社製の 2 軸直交座標型

産業用ロボット(T412BK-200, T512BK-100)に変更したもので，本書はエンジニアリングサ

ンプルを実施するために必要なハードウエアとソフトウエアの導入手順を示したマニュア

ルです． 

 

 本書に関連する文書として，操作マニュアルと解説ドキュメントがあります． 

操作マニュアルは，導入マニュアルに従い構築した環境を実際に動作させるための操作

手順を示したマニュアルです． 

解説ドキュメントは，エンジニアリングサンプルの概要や全体のシステム構成から個々

のハードウエア・ソフトウエア構成までを解説したドキュメントです． 

両文書とも，本書とともにぜひご覧ください． 

 

なお，本書はすべて 2014 年 4 月 30 日現在の内容であり，示した画像が実際の画像と異

なる場合や URLのリンク切れなどの場合があります．ご了承ください． 

 

まず，図 1.1に本システムの構成を解説した概略図を示します． 
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図 1.1 システム構成 概略図 
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2 ハードウエア環境の導入 

2.1 導入するハードウエアのリスト 

 画像処理を用いてピック＆プレースを行うハードウエア環境を図2.1.1に示します．また，

構築するために使用したハードウエアのリストを表 2.1.1に示します． 

 

図 2.1.1 画像処理を用いてピック＆プレースを行うためのハードウエア環境 

（定盤上に構築） 
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表 2.1.1 図 2.1.1に使用したハードウエアのリスト 
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2.2 ハードウエア環境の導入手順 

 ハードウエア環境の導入手順を以下に示します． 

 

図 2.2.1 定盤 

 

 

図 2.2.2 定盤上に設置したアルミフレーム 
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図 2.2.3 アルミフレーム上に設置した T412BK-200, T512BK-100 

 

 

図 2.2.4 1軸ハンドが追加された T412BK-200, T512BK-100 
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図 2.2.5 ベルトコンベアの設置 

 

 

図 2.2.6 USBカメラの設置 
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図 2.2.7 安定化電源まわりのケーブリング 

 

 

図 2.2.8ベルトコンベアへの配線の接続 

パソコンへ 

コンベアへ 

P24・N24 
AC100V 

ハンドへ 
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 また，ハンドの開閉やベルトコンベアの ON/OFF，ベルトコンベアのセンサ監視のため

に利用したデジタル I/Oインタフェースを用いた電気配線図を以下に示します． 

 

図 2.2.9 デジタル I/Oインタフェースを用いた電気配線図 

 

 

図 2.2.10 ロボットコントローラへのケーブルの接続 
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図 2.2.11 RS232C配線図 

 

 

図 2.2.12 各種機器のパソコンへの接続 
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3 ソフトウエア環境の導入 

3.1 導入するソフトウエアのリスト 

 導入するソフトウエアのリストを表 3.1.1に示します． 

表 3.1.1 使用するソフトウエアのリスト 
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3.2 ソフトウエア環境の導入手順 

3.2.1 OS の確認 

 パソコンの OSがWindows7 SP1であることを確認してください．32bit・64bitは問い

ませんが，32bitプログラムをインストールする Program Filesが， 

32bitの場合：C:¥Program Files 

64bitの場合：C:¥Program Files (x86) 

と異なることに注意してください． 

 

3.2.2 RT ミドルウエア「OpenRTM-aist」のインストール 

 以下の順序でソフトウエアのインストールを行ってください．なお，OpenRTM-aist 公

式 Web サイトによるダウンロード手順・インストール手順解説は以下の URL です．参考

にしてください． 

（ダウンロード手順） 

http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E3%83%80%E3%82%A6%E3%83%B3%E3%83

%AD%E3%83%BC%E3%83%89 

（インストール手順） 

http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E3%82%A4%E3%83%B3%E3%82%B9%E3%83

%88%E3%83%BC%E3%83%AB 

 

（1） Visual C++ 2010 Express のインストール 

（2） Java Development Kit (JDK) 32bitのインストール 

（3） Cmake 2.8のインストール 

（4） Python 2.6 (32bit)のインストールおよび環境変数の設定 

（5） PyYAMLのインストール 

（6） Doxygenのインストール 

（7） OpenRTM-aist 1.1.0 C++版(32bit)のインストールおよびサンプル RTCの実行 

（8） OpenRTM-aist 1.1.0-RC1 Python版のインストールおよびサンプル RTCの実行 

（9） OpenRTP 1.1.0-RC4のダウンロードおよび解凍 

（10） OpenCV 2.2のインストール 

 

インストールの URLは，iREX2013（国際ロボット展）RTM講習会 

http://openrtm.org/openrtm/ja/tutorial/irex2013 

のバージョンを参考にしております． 

 なおバージョンに関する最新情報は，OpenRTM-aist公式Webサイト 

http://openrtm.org/openrtm/ja/content/openrtm-aist-official-website 

内の上にあるタブ「コミュニティ＞講習会」から，過去の講習会にて要求された「必要ソ

http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E3%83%80%E3%82%A6%E3%83%B3%E3%83%AD%E3%83%BC%E3%83%89
http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E3%83%80%E3%82%A6%E3%83%B3%E3%83%AD%E3%83%BC%E3%83%89
http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E3%82%A4%E3%83%B3%E3%82%B9%E3%83%88%E3%83%BC%E3%83%AB
http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E3%82%A4%E3%83%B3%E3%82%B9%E3%83%88%E3%83%BC%E3%83%AB
http://openrtm.org/openrtm/ja/tutorial/irex2013
http://openrtm.org/openrtm/ja/content/openrtm-aist-official-website
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フトウエア」をご覧ください． 

 

（1） Visual C++ 2010 Express のインストール 

Microsoft Visual Studio 2010 (C++)がインストールされていない場合は，以下の

URLより Visual C++ 2010 Express のインストーラ「vc_web.exe」をダウンロードし

てください． 

http://www.microsoft.com/visualstudio/jpn/downloads#d-2010-express 

その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

 

（2） Java Development Kit (JDK) 32bitのインストール 

以下に示す URLへアクセス後， 

http://www.oracle.com/technetwork/java/javase/downloads/jdk7-downloads-1880260

.html 

「Java SE Development Kit 7u45」内の「Accept License Agreement」のラジオボタ

ンにチェックを入れ，「Windows x86」の exeファイル「jdk-7u45-windows-i586.exe」

をダウンロードしてください．この際，64bitWindows の場合も 32bit 用 JDK をダウ

ンロードしてください． 

 その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

 

（3） Cmake 2.8のインストール 

 以下に示す URL へアクセスし，Cmake2.8 のインストーラをダウンロードしてくだ

さい． 

http://www.cmake.org/files/v2.8/cmake-2.8.8-win32-x86.exe 

 その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

 

（4） Python 2.6 (32bit)のインストールおよび環境変数の設定 

 以下に示す URL へアクセスし，Python2.6(32bit)のインストーラをダウンロードし

てください． 

http://www.python.org/ftp/python/2.6.6/python-2.6.6.msi 

その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください．なお，インスト

ールの際は Python をインストールするユーザを「Install for all users」にし，すべて

のユーザにインストールしてください． 

次に，以下を環境変数に追加してください．環境変数への追加方法は，「Python 環

境変数 追加」などで検索してください． 

・環境変数「Path」へ，Pythonのインストール場所を追加 

例：Pathへ，C:¥Python26を追加 

http://www.microsoft.com/visualstudio/jpn/downloads#d-2010-express
http://www.oracle.com/technetwork/java/javase/downloads/jdk7-downloads-1880260.html
http://www.oracle.com/technetwork/java/javase/downloads/jdk7-downloads-1880260.html
http://www.cmake.org/files/v2.8/cmake-2.8.8-win32-x86.exe
http://www.python.org/ftp/python/2.6.6/python-2.6.6.msi
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・環境変数「Path」へ，(Pythonのインストール場所)¥Lib¥site-packagesを追加 

例：Pathへ，C:¥Python26¥Lib¥site-packagesを追加 

・環境変数「Path」へ，(Pythonのインストール場所) ¥Scriptsを追加 

例：Pathへ，C:¥Python26¥Scriptsを追加 

・環境変数「PYTHONPATH」へ，(Pythonのインストール場所) ¥Scriptsを追加 

例：PYTHONPATHへ，C:¥Python26¥Scriptsを追加 

 インストール完了後，パソコンの再起動を行ってください． 

 

（5） PyYAMLのインストール 

 以下に示すURLへアクセスし，PyYAML のインストーラをダウンロードしてくださ

い． 

http://pyyaml.org/download/pyyaml/PyYAML-3.10.win32-py2.6.exe 

 その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

 

（6） Doxygenのインストール 

 以下に示すURLへアクセスし，Doxygenのインストーラをダウンロードしてくださ

い． 

http://ftp.stack.nl/pub/users/dimitri/doxygen-1.8.1-setup.exe 

 その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

 

（7） OpenRTM-aist 1.1.0 C++版(32bit)のインストールおよびサンプル RTCの実行 

 以下に示す URL へアクセスし，OpenRTM-aist 1.1.0 C++版(32bit)のインストーラ

をダウンロードしてください． 

http://www.openrtm.org/pub/Windows/OpenRTM-aist/cxx/1.1/OpenRTM-aist-1.1.0-

RELEASE_vc10.msi 

 その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

インストール完了後，パソコンの再起動を行ってください． 

その後，以下の URLを参考に C++版サンプル RTCの実行を行ってください． 

http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E5%8B%95%E4%BD%9C%E7%A2%BA%E

8%AA%8D-windows%E7%B7%A8 

 

（8） OpenRTM-aist 1.1.0-RC1 Python版のインストールおよびサンプル RTCの実行 

以下に示す URLへアクセスし，OpenRTM-aist 1.1.0-RC1 Python版のインストーラ

をダウンロードしてください． 

http://www.openrtm.org/pub/Windows/OpenRTM-aist/python/OpenRTM-aist-Pytho

n-1.1.0-RC1.msi 

http://pyyaml.org/download/pyyaml/PyYAML-3.10.win32-py2.6.exe
http://ftp.stack.nl/pub/users/dimitri/doxygen-1.8.1-setup.exe
http://www.openrtm.org/pub/Windows/OpenRTM-aist/cxx/1.1/OpenRTM-aist-1.1.0-RELEASE_vc10.msi
http://www.openrtm.org/pub/Windows/OpenRTM-aist/cxx/1.1/OpenRTM-aist-1.1.0-RELEASE_vc10.msi
http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E5%8B%95%E4%BD%9C%E7%A2%BA%E8%AA%8D-windows%E7%B7%A8
http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E5%8B%95%E4%BD%9C%E7%A2%BA%E8%AA%8D-windows%E7%B7%A8
http://www.openrtm.org/pub/Windows/OpenRTM-aist/python/OpenRTM-aist-Python-1.1.0-RC1.msi
http://www.openrtm.org/pub/Windows/OpenRTM-aist/python/OpenRTM-aist-Python-1.1.0-RC1.msi
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その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

次に，以下の URL より MSVCR71.dll，MSVCP71.dll の入った zip ファイル

「vcpvcr71.zip」をダウンロードしてください． 

http://www.vector.co.jp/soft/win95/util/se435079.html 

vcpvcr71.zip 解凍後，dll フォルダ内にある「msvcp71.dll」と「msvcr71.dll」を以

下に示すフォルダにコピーしてください． 

・32bitWindowsの場合： C:¥Windows¥system32 

・64bitWindowsの場合： C:¥Windows¥SysWow64 

 コピー完了後，パソコンの再起動を行ってください． 

 再起動後，以下の URLを参考に Python版サンプル RTC の実行を行ってください． 

http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E5%8B%95%E4%BD%9C%E7%A2%BA%E

8%AA%8D-windows%E7%B7%A8-0 

  

（9） OpenRTP 1.1.0-RC4のダウンロードおよび解凍 

以下に示す URLへアクセスし，OpenRTP 1.1.0-RC4の zipファイルをダウンロード

してください． 

http://www.openrtm.org/openrtm/ja/node/30 

推奨は，「Eclipse 3.8.1 Windows 用全部入り」である 

「eclipse381-openrtp110rc4v20130216-ja-win32.zip」です．以下にURLを示します． 

http://openrtm.org/pub/openrtp/packages/1.1.0.rc4v20130216/eclipse381-openrtp110

rc4v20130216-ja-win32.zip 

 ダウンロード後，任意の場所に解凍してください．解凍された eclipse フォルダ内の

eclipse.exeを実行することで，起動することができます． 

 起動後，メニューの「ヘルプ」→「新規ソフトウエアのインストール」を選択し，更

新サイトに 

http://openrtm.org/pub/openrtp/releases/updates/ 

を入力して RTSystemEditorと RTCBuilderをアップデートしてください． 

 

（10） OpenCV 2.2のインストール 

以下に示す URLへアクセスし，OpenCV2.2のインストーラをダウンロードしてくだ

さい． 

http://sourceforge.net/projects/opencvlibrary/files/opencv-win/2.2/OpenCV-2.2.0-win

32-vs2010.exe/download 

その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください．なお，system 

PATHは「Add OpenCV to the system PATH for all users」もしくは「Add OpenCV to 

the system PATH for current users」のどちらかを選択してください． 

http://www.vector.co.jp/soft/win95/util/se435079.html
http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E5%8B%95%E4%BD%9C%E7%A2%BA%E8%AA%8D-windows%E7%B7%A8-0
http://openrtm.org/openrtm/ja/content/%E5%8B%95%E4%BD%9C%E7%A2%BA%E8%AA%8D-windows%E7%B7%A8-0
http://www.openrtm.org/openrtm/ja/node/30
http://openrtm.org/pub/openrtp/packages/1.1.0.rc4v20130216/eclipse381-openrtp110rc4v20130216-ja-win32.zip
http://openrtm.org/pub/openrtp/packages/1.1.0.rc4v20130216/eclipse381-openrtp110rc4v20130216-ja-win32.zip
http://openrtm.org/pub/openrtp/releases/updates/
http://sourceforge.net/projects/opencvlibrary/files/opencv-win/2.2/OpenCV-2.2.0-win32-vs2010.exe/download
http://sourceforge.net/projects/opencvlibrary/files/opencv-win/2.2/OpenCV-2.2.0-win32-vs2010.exe/download
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3.2.3 RTC/RT システム CUI 管理ツール「rtshell」のインストール 

 以下の手順でインストールを行ってください． 

（1） rtctree-3.1.0のインストール 

（2） rtsprofile-3.1.0のインストール 

（3） rtshell-3.1.0のインストール 

 

 最新情報については，以下の URLをご覧ください． 

http://openrtm.org/openrtm/ja/node/5013 

 

（1） rtctree-3.1.0のインストール 

以下に示す URLへアクセスし，「Windowsインストーラ」から rtctree-3.1.0のイン

ストーラをダウンロードしてください． 

https://github.com/downloads/gbiggs/rtctree/rtctree-3.1.0.win32.exe 

その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

 

（2） rtsprofile-3.1.0のインストール 

以下に示す URLへアクセスし，「Windowsインストーラ」から rtcprofile-3.1.0のイ

ンストーラをダウンロードしてください． 

https://github.com/downloads/gbiggs/rtsprofile/rtsprofile-3.1.0.win32.exe 

その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

 

（3） rtshell-3.1.0のインストール 

以下に示す URLへアクセスし，「Windowsインストーラ」から rtshell-3.1.0のイン

ストーラをダウンロードしてください． 

https://github.com/downloads/gbiggs/rtshell/rtshell-3.1.0.win32.exe 

 その後，インストーラの指示に従いインストールを行ってください． 

 インストール完了後，パソコンの再起動を行ってください． 

 その後，以下のURLを参考に rtshellの動作確認を行ってください． 

http://openrtm.org/openrtm/ja/node/5013#toc7 

 

3.2.4 ソフトウエア ディベロップメント キット「ORiN2 SDK」のインストール 

 ORiN2 SDKに関しましては，株式会社デンソーウェーブ様の代理店等から購入してくだ

さい．ORiN2 SDKのインストール方法については ORiN2 SDK同梱のドキュメントに詳

細が記載しております．そのため，以下の手順は参考として考えてください． 

 まず，管理者権限を持つユーザでログオン後，お持ちの ORiN2 SDK（図 3.2.4.1）のメ

ディアをパソコンに挿入してください．ユーザアカウント制御について聞かれた場合は，

http://openrtm.org/openrtm/ja/node/5013
https://github.com/downloads/gbiggs/rtctree/rtctree-3.1.0.win32.exe
https://github.com/downloads/gbiggs/rtsprofile/rtsprofile-3.1.0.win32.exe
https://github.com/downloads/gbiggs/rtshell/rtshell-3.1.0.win32.exe
http://openrtm.org/openrtm/ja/node/5013#toc7


エンジニアリングサンプル導入マニュアル  第 1.0版 2014年 4月 30日 

埼玉大学 設計工学研究室 

 

 

 

 
 19 

 

  

「はい」を押下してください． 

 

図 3.2.4.1 ORiN2 SDKのパッケージ 

 

図 3.2.4.2 のように自動再生が表示されますので，ORiN2.1.15SDK.exe を実行してくだ

さい．自動再生を OFF に設定してある方は，メディア内の「ORiN2.1.15SDK.exe」を実

行してください． 

 

図 3.2.4.2 自動再生 
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次に，図 3.2.4.3のようにインストール準備の画面が出るので，しばらくお待ちください． 

 

図 3.2.4.3 インストール準備 

 

次に，図 3.2.4.4のように ORiN2 SDK セットアップへようこその画面が出るので，「次

へ」を押下してください． 

 

図 3.2.4.4 ORiN2 SDK セットアップへようこそ 
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次に，図 3.2.4.5の画面では，使用契約書を読み，よろしければ「はい」を押下してくだ

さい． 

 

図 3.2.4.5 使用許諾契約 

 

次に，図 3.2.4.6の画面ではライセンスキーを登録してください． 

 

図 3.2.4.6 ライセンスキーの登録 

 

次に，図 3.2.4.7 の画面では，ユーザ情報としてユーザ名と会社名を記入してください． 

 

図 3.2.4.7 ユーザ情報の登録 
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次に図 3.2.4.8となり，インストール先の選択を行います．通常はこのまま「次へ」を押

下してください． 

 

図 3.2.4.8 インストール先の選択 

 

すると，図 3.2.4.9の画面となりインストールが始まります． 

 

図 3.2.4.9 インストール開始 

 

最後に図 3.2.4.10 となり，インストールが終了するため「完了」を押下するとインスト

ール完了となります． 

 

図 3.2.4.10 インストール完了 
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インストール完了後は，YAMAHA RCXプロバイダ ライセンスの登録を行います． 

スタートメニュのすべてのプログラムから、「ORiN2＞CAO＞CaoConfig」を実行します．

ユーザアカウント制御について聞かれた場合は，「はい」を押下してください． 

 

次に，図 3.2.4.11 のように「CaoConfig」が起動したら，下部の「Cao Provider」のタ

ブを選択します． 

 

図 3.2.4.11 「Cao Config」起動 

 

次に，図 3.2.4.12 となり，ライセンスを追加する Cao Provider の選択を行います．

Provider Listの中から、「YAMAHA RCX CAO Provider」を選択し，「License」を押下し

ます． 

 

図 3.2.4.12 YAMAHA RCX CAO Providerライセンスの追加 
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次に，図 3.2.4.13の画面で，ライセンスキーを登録してください． 

 

図 3.2.4.11 ライセンスキー入力 

 

最後に，「File」の「Save」を押下して設定を保存します． 

 

3.2.5 DIO ボード制御ソフトウエア「GPC2000」のインストール 

 まず，株式会社インタフェースのWebサイト 

http://www.interface.co.jp/ 

より「型式・キーワード検索」から「GPC2000」を検索し，GPC2000のWebページ（以

下のURL）へアクセスしてください． 

http://www.interface.co.jp/catalog/soft/prdc_soft_all.asp?name=gpc-2000 

そして，「ダウンロード」の項目にある「GO!」から GPC2000 のダウンロードを行って

ください．この際，ログオンを求められるので，新規にユーザ ID 登録を行ってユーザ ID

とパスワードを取得し，入力してください． 

すると，「gpc2000_029047.exe」という exeファイルがダウンロードできます．このファ

イルを実行すると，実行した場所に「GPC2000」というインストーラなどを含むフォルダ

が作成されます．なお，「参照」を押下しフォルダの作成場所を変更することもできます． 

 

図 3.2.5.1 「GPC2000」フォルダ作成場所の指定 

 

 なお，図 3.2.5.2に示すプログラム互換性アシスタントが表示された場合は，基本的に「こ

のプログラムは正しくインストールされました」を押下すれば問題ありません． 

http://www.interface.co.jp/
http://www.interface.co.jp/catalog/soft/prdc_soft_all.asp?name=gpc-2000
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図 3.2.5.2 プログラム互換性アシスタント 

 

 「GPC2000」フォルダ作成後は，「GPC2000＞readme.htm」内の「7.インストール方法」

を参照してください．こちらにドライバソフトウエアのインストール方法が記載されてお

ります．また，以下にWindows7の場合の手順を示します． 

まず，「GPC2000＞Install.exe」を実行してください．すると，図 3.2.5.3に示す「Interface 

Installer」が起動します．この際，ユーザアカウント制御の画面が出た場合は「はい」を

押下してください． 

 

図 3.2.5.3 Interface Installer起動 
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Interface Installer直後は，すべてのデバイスドライバをインストールするようになって

おります．そのため，インストールするドライバを極力減らしたい場合は，まず「＜＜全

解除」を押下し，図 3.2.5.4のようにインストールする型式の欄を空にします． 

 

図 3.2.5.4 空になった「インストールする型式」欄 

 

 そして，購入したインタフェースモジュールを選択，「選択」を押下しインストールする

型式に追加します．図 3.2.5.5では PCI-2826CV を購入したため，PCI-2826C を選択して

おります．型式選択後，「インストール開始」を押下します． 

 

図 3.2.5.5 PCI-2826C のインストール 

 

「インストール開始」押下により，図 3.2.7.6に示すダイアログが表示されます．よろし

ければ，「はい」を押下してください． 

 

図 3.2.5.6 インストール開始の確認 
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 図 3.2.5.7 に示すデバイスドライバのインストールウィザードの開始が起動します．「次

へ」を押下してください． 

 

図 3.2.5.7 インストールウィザードの開始 

 

 図 3.2.5.8に示す画面が表示されるため，しばらくお待ちください． 

 

図 3.2.5.8 デバイスドライバインストール中の画面 

 

 インストール中に図 3.2.5.9 に示す Windows セキュリティの画面が表示された場合は，

「信頼する」にチェックを入れた後，「インストール」を押下してください． 

 

図 3.2.5.9 Windowsセキュリティ 
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 図 3.2.5.10の画像が表示され，デバイスドライバのインストールが完了します． 

 

図 3.2.5.10 デバイスドライバのインストール完了 

 

 次に，図 3.2.5.11 のように，GPC2000（ライブラリやサンプルアプリケーション）のイ

ンストール準備画面が自動で起動します． 

 

図 3.2.5.11 GPC2000のインストール準備 

 

 すると，インストール開始画面となりますので，「次へ」を押下してください． 

 

図 3.2.5.12 インストール開始画面 
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 ユーザ情報を求められますので，ユーザ名と所属を入力してください．また，インスト

ールするユーザは，すべてのユーザを選択してください． 

 

図 3.2.5.13 ユーザ情報の入力 

 

 インストール先のフォルダは，通常であればこのまま「次へ」を押下してください． 

 

図 3.2.5.14 インストール先のフォルダの選択 

 

 セットアップタイプは，標準を選択し，「次へ」を押下してください． 

 

図 3.2.5.15 セットアップタイプの選択 
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 すると，インストールが開始します．図 3.2.5.16 が表示されますので，しばらくお待ち

ください． 

 

図 3.2.5.16 GPC2000のインストール中 

 

 図 3.2.5.17 が表示されたら，GPC2000 のインストール終了です．「完了」を押下してく

ださい． 

 

図 3.2.5.17 GPC2000のインストール完了 

 

 最後に，図 3.2.5.18 の画面が表示され，デバイスドライバと GPC2000 のインストール

が確認できます．確認し次第，「完了」を押下してください．これでインストール完了です． 

 

図 3.2.5.18 全インストール完了 
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インストール完了後 64bitWindowsの場合， 

「C:¥Program Files (x86)¥Interface¥GPC2000¥README.HTM」が自動で立ち上がりま

す．内容はインストール時に閲覧した readme.htmと同じです． 

 サンプルアプリケーションもインストールされますので，readmeに従ってお試しくださ

い． 

 

3.2.6 Logicool 製 USB カメラソフトウエアアプリケーションのインストール 

 Logicool製 USBカメラ「Logicool® HD Pro WebCam 920」の場合，WindowsにUSB

接続することでソフトウエアのインストールウィザードが表示されます．まず，図 3.2.6.1

が表示されますので，そのまま「次へ」を押下してください．すると，インストールが行

われます． 

 

図 3.2.6.1 Logicool製USBカメラソフトウエアアプリケーションのインストール開始 

 

 次に，アップデートのチェックとアップデートチェックの結果確認画面（図 3.2.6.2）が

表示されます． 

  

図 3.2.6.2 アップデートのチェック 
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 最後に，「ドライバソフトウエアのインストール」画面（図 3.2.6.3）が表示され，デバイ

スを使用する準備ができたことが表示されます． 

 

図 3.2.6.3「ドライバソフトウエアのインストール」画面 

 

 これにより，インストールが完了します． 

 

3.2.7 RTC のインストール 

 まず，以下に東芝製部分エッジ画像認識モジュールの Web ページ URL を示します．モ

ジュール本体およびドキュメントをダウンロードしてください． 

http://openrtm.org/openrtm/ja/project/NEDO_Intelligent_PRJ_ID235 

 その後，ライセンスに同意いただいた方は，ドキュメントに従いインストールを行って

ください． 

 

 次に，以下に三菱電機製産業用ロボット MELFA 制御モジュールの Web ページ URL を

示します．記載してある連絡先にご連絡頂き，RTC「ACT_MELFA」をご入手ください． 

（中レベル ACT共通インタフェース版） 

http://openrtm.org/openrtm/ja/project/NEDO_Intelligent_PRJ_ID312 

 

 最後に，埼玉大学にて新規開発した RTC は，配布した DVD 内の「RT ミドルウエアを

用いたエンジニアリングサンプル」フォルダを任意の場所（デスクトップ上など）にコピ

ー＆ペーストしてください． 

そして，「RTミドルウエアを用いたエンジニアリングサンプル＞RTC＞script」フォルダ

内の「host.bat」を右クリック，編集を選択し， 

Coulomb.host_cxt 

と記載してある箇所を 

（自分のホスト名）.host_cxt 

に書き換えてください． 

 

 以上で，RTCのインストールは完了です． 

http://openrtm.org/openrtm/ja/project/NEDO_Intelligent_PRJ_ID235
http://openrtm.org/openrtm/ja/project/NEDO_Intelligent_PRJ_ID312
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4 おわりに 

 内容に問題点や疑問点があった場合，以下の連絡先にてお知らせください． 

 

E-Mail: openrtm@design.mech.saitama-u.ac.jp 

 

または， 

 

埼玉大学 設計工学研究室 

〒338-8570 

埼玉県さいたま市桜区下大久保 255 

設計工学研究室 

URL: http://design.mech.saitama-u.ac.jp/ 
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