　

仕　　様　　書
１．件名
　　RTミドルウェア・Choreonoid連携機能改修作業
２．研究の概要
国立研究開発法人産業技術総合研究所（以下産総研という）ロボットイノベーション研究センターでは、ロボットシステムのソフトウェアの統合プラットフォームとして、RTミドルウェア（RTM、OpenRTM-aist[1]）およびロボット動力学シミュレータChoreonoidの連携に関する研究開発を行っている。
＊RTM＝Robot Technology　Middleware
３．作業概要
本作業は、Choreonoidに現在実装されている、RTミドルウェアとの連携機能について、不具合の修正、新規機能の追加を実施する。
[1]
OpenRTM-aist Official Web Page: http://openrtm.org
４．開発内容

Choreonoidに実装されているRTミドルウェアとの連携機能「OpenRTMPlugin」に対して、以下に挙げた仕様に基づき機能追加・修正および不具合改善を実施する。
· 付属CORBAネームサーバのRTC対応
Choreonoidに付属のCORBAネームサーバ（cnoid-nameserver）について、RTCも登録できるよう修正する。
参照: https://choreonoid.org/redmine/issues/225
· DataPort間の接続可否判断機能の追加
現状ではPort種類(DataPort/ServicePort)のみで判断を行っているが，RTSｙｓtemEditorと同様に、DataPort間の接続の場合には，DataType, InterfaceType, DataflowTypeなどPortProfileの内容も使用して接続可否を判断するように修正する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/217
· ServicePort間接続用ダイアログの修正
現状のRTSEと同様のUI構成に修正する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/216
· DataPort間接続用ダイアログの修正
「Data Type」「Push Rate」「Push Policy」「Skip Count」「Buffer情報」などについて、現状のRTSEと同様のUI構成となるよう修正する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/215
· Pythonで書いた外部RTCの扱い
Choreonoidに接続された外部RTCをアクティベートする機能について、Choreonoid側のRTCアクティベーションロジックに問題があれば修正する。OpenRTM側に問題があれば、原因を特定する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/205, 

https://github.com/s-nakaoka/choreonoid/issues/161 
· BodyIORTCItem型コンポーネントの追加
Choreonoid用の新たなRTCフレームワークとして BodyIORTCItem というものが導入されたが、これをRTCBuilderから生成できるように修正を行う。具体的には、コンポーネントタイプとして、現在DataFlow, FSM, Modeがあるが、これに Choreonoid という項目を追加して、BodyIORTCItemクラスを継承したRTCを生成するようにテンプレートを追加する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/203
· ソースコードのリファクタリング
ChoreonoidのOpenRTMプラグインについて、可能な限り、コードをリファクタリングして、整理して、今後の保守性を高めるようにする。詳細については、コーディングルールや実装ルールなども勘案して、担当者と相談の上進める。なお、現状のコードで"deprecated"ディレクトリに入れている部分は、今後緩やかに廃止していく予定であり、リファクタリング対象からは除外する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/202
· 外部RTCのアクティベートに関する問題の修正
Choreonoidがアクティベーションする対象のRTCの範囲の修正を行う。現在はBodyRTCItemの接続設定でアクティベーション対象のRTCが決まる実装となっているが、BodyRTCItemの接続設定によらずアクティベート対象のRTCを選択できるような仕組みを導入する。ただし、外部RTC,内部RTCの振る舞いに齟齬が生じないよう、詳細については担当者と打ち合わせの上決定する。
参照：https://github.com/s-nakaoka/choreonoid/issues/159

· RTCを個別にactivate, deactivate, resetできるようにする
RTSystemEditorと同様にRTCを個別にactivate, deactivateできるようにする。具体的には、Choreonoid上のネームサービスビューやエディタ上のRTCに対して、右クリックのコンテキストメニューを追加する。内容については、RTSystemEditorの構成に準じる。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/196
· RTSProfileでの保存・読み込み
RTCダイアグラム等の配置や接続状態について、現状では我流のやりたかたでChoreonoidのプロジェクトファイルに保存しているが、これをRTSプロファイルとして保存するようにして、プロジェクトの中で使えるようにする。現状ではRTSystemItemが、システムを構成するRTC情報や接続情報を保持しているが、これをＲＴＳＰｒｏｆｉｌｅに準拠した形式に出力する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/195
· エラー状態のRTCの色を変える
エラー状態時のRTCが現在は変化しないが、これをエラー時にＲＴSystemEditorと同様に赤色に変化するように修正する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/194
· RTSEスケーリング機能の追加
ChoreonoidのRTSEエディタ画面を縮小・拡大するためのスケーリング機能を追加する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/193
· BodyRTCアイテムの設定ファイルの書き方を間違えるとChoreonoidが落ちる問題の解決
BodyRTCアイテムの設定ファイルの書き方にエラーがある場合に、Choreonoidが落ちる問題が発生している。これを特定し、可能であれば修正数る。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/176、
http://github.com/s-nakaoka/choreonoid/issues/60

· Managerのロガーを使えるようにする
現状OpenRTM側のロガー機能を意図的にOFFにしているが、これを使用の可否を選択できるように変更する。現在は、OpenRTMPlugin.cppで "-o", "logger.enable: NO" としてオプションでロガーをオフにしている。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/173、
https://github.com/s-nakaoka/choreonoid/issues/136

· runManager関数の呼び方の修正
OpenRTMPlugin.cppで現在はmanager->runManager関数を新たにスレッドを生成して実行しているが、新規にスレッドを生成するのではなく、runManagerの引数にtrueを与えて呼び出すように修正する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/115
· ポートの並び順をRTCの実装で設定したとおりに修正する
RTSystemEditorでは、ポートの並び順、RTCの実装でaddPort を呼んだ順に上から並ぶが、Choreonoidでは、実装順には並ぶとは限らない。Choreonoid上の実装では、std::map<> にポートを格納しているため、RTCでの実装順序が失われてしあうのが原因であるので、順序を保存可能なstd::vector<>等のコンテナに格納するよう修正する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/112
· ネームサービスビューの修正
現在のChoreonoidのネームサービスビューはツリー表示が実装されておらず、コンテキストの下に配置されたRTCの参照を表示することができない。ChoreonoidのネームサービスビューにRTSystemEditorと同様の機能を追加し、ツリー表示、コンテキスト表示、エントリー削除、IOR情報表示等の機能を追加する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/111
· サービスポート接続時のダイアログの修正
現在Choreonoid上のシステムエディタでサービスポートを接続しようとすると、データポートと同じ接続ダイアログが表示される。これをサービスポート専用の接続ダイアログに変更する。設定・表示項目はRTSystemEditorのサービスポート接続ダイアログに準ずる。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/109
· 実行コンテキスト変更時にRTCを終了しないようにする
現在のChoreonoidでは、RTCの実行コンテキストを変更する場合、当該RTCをいったん終了させて再起動している。実行コンテキストの変更にあたって、RTCを終了させる必要はなく、起動時に実行コンテキストを2つ生成して切り替えた方が効率が良いため、RTCの実行コンテキスト生成・アタッチの部分を修正する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/109
· RTCからのメッセージ出力方法の改善
RTCからのログをChoreonoidのメッセージビューに出力したり、ログファイルに保存して管理するといったことができるようにする。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/108
· 実時間周期RTCについて状態変化を待たずに終了等できるようにする
RTCをdeactivateした場合、通常は onExecute が呼ばれるまで状態が遷移せず、実行コンテキストの駆動を自らのトリガで行っているChoreonoidでは、この振る舞いが問題となる。実行コンテキストのタイムアウトを0に設定する等して、deactivate直後にInactiveに即座に背にする仕組みを導入する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/106
· RTCの状態取得方法
Choreonoidは現在RTCの状態をポーリングにより行っているが、RTSystemEditorと同様にObserverを使用して取得するようにする。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/104
· RTCコンフィギュレーションビューの追加
RTSystemEditorと同様に、RTCのコンフィギュレーションパラメータを編集可能なコンフィギュレーションビューを追加する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/103
· Choreonoidに最適化された実行コンテキスト
現状のChoreonoid実行コンテキストの不備があれば改善を行う。また、tickしなくても状態が変わる実行コンテキストを作成する。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/102
· ポート接続タイプの動的取得
RTCDialogView上でポートをつなぐときに、出てくるダイアログで選択可能な接続のタイプは現状ではハードコーディングされているが、利用可能なタイプは実行時に動的に取得できるようになっており、そちらの方法で接続タイプを取得して提示するようにする。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/101
· Wixによるインストーラの作成
WindowsインストーラをWixを利用して作成する。Choreonoidをアプリケーションとして利用するケース、RTCの開発も含めて利用するケース、両方にオプションとして対応可能なインストーラを作成する。インストーラに含まれるファイル等に関する設定の記述はChoreonoidのバージョンアップ時に更新しやすい構成とし、更新方法についても明確にする。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/88
· ChoreonoidをWindows/Linux上でビルドする環境とジョブをJenkins上に作成する
ChoreonoidのコンパイルをWindows/Linux上で自動的に行うために、VMwareイメージ上にコンパイルに必要な環境を整えて、Choreonoidをコンパイルジョブを実行可能な仮想マシンを構築する。さらに、その仮想マシン上でChoreonoidのチェックアウト、ビルド、インストーラ作成を行えるようにする。
参照：https://choreonoid.org/redmine/issues/220
５．特記事項

５-1．動作環境等
対象とするOSは、Ubuntu16.04 64bit、Windows 10 (Visual Studio 2017、32bit/64bit)とする。
５-2．プログラム作成要員の能力、要件

・JavaよるEclipseプラグイン等実装経験が3年以上あること

・OpenRTP-aist(RTSystemEditor,RTCBuilder)のプラグイン実装経験が2年以上あること

・Choreonoidプラグインの実装経験が2年以上あること
５-3. 進め方

作業に当たっては、進捗管理をRedmine上で実施することとする。各機能実装の進捗を逐一Redmine上に報告し、作業履歴を残すこと。アカウントは作業開始時に発行するものとする。
６．発注側で提供するデータ
ソースコードのリポジトリ
https://github.com/s-nakaoka/Choreonoid
http://svn.openrtm.org/rtmtools

７．完成品の試験・確認・検収方法
７-1．整備されたパッケージリポジトリ上のパッケージを実際にターゲットOSに対して、作成した一括インストーラでインストールするなどして品質を確認する。
７-2．本開発は，当所担当者の立ち会いのもとに仕様書を満たしていることの確認を行い，納入の完了とする。

なお、検収にかかる作業を受注者は支援すること。

８．納品物（提出文書、電子ファイル、ソースコード等）
· Choreonoidソースコード




 一式
· Wix用設定ファイル





 一式
· テスト仕様書およびテスト結果



一式
９．履行期限及び履行場所

　　履行期限：平成30年2月28日

　　履行場所：国立研究開発法人 産業技術総合研究所　
ロボットイノベーション研究センター

茨城県つくば市梅園１－１－１　
つくば中央第二事業所E414-b室
１０．成果の取扱い

　10-1．産総研は、請負業者がプログラム作成により得られた技術上の成果のうち産総研が指示するもの（以下「成果」という。）についての利用及び処分に関
　　　　する権利を専有するものとする。

　10-2．　請負業者は、成果に係るプログラムの著作権を産総研に無償で譲
　　　　渡するものとし、著作者人格権を行使しないもとする。

　10-3．　請負業者は、検収終了後、直ちに別紙様式による著作者財産権譲渡
　　　　証書及び著作者人格権不行使証書を提出するものとする。

　10-4．　請負業者は、産総研に対し、納品した成果品が第三者の著作権を侵

　　　　害しないことを保証するものとする。

　　　　　なお、納品した成果品について、第三者の権利侵害の問題が生じ、

　　　　その結果、産総研又は第三者に費用や損害が生じた場合は、請負業者

　　　　は、その責任と負担においてこれを処理するものとする。

１１．付帯事項

　　　・　受注者は、請求担当者の求めにより、作業の進捗状況及び作業内容
　　　　について報告しなければならない。

　　　・　本プログラムのインストール作業は受注者側で行うこと。

　　　・　納入時には、本プログラムの操作について講習を行うこと。

　　　・　納入されたプログラム等における発注側の責めによらない1年以内の動作不良等不具合については、その補修、調整等責任をもって無償で速やかに行うこと。

　　　・　本仕様書の技術的内容及び知り得た情報に関しては、守秘義務を負
　　　　うものとする。

　　　・　本仕様書の技術的内容に関しては、請求担当者の指示に従うこと。
　　　・本仕様書に定めのない事項及び疑義が生じた場合は、会計担当者と協議のうえ決定する。
別紙様式

平成　　年　　月　　日

著作者財産権譲渡証書
国立研究開発法人産業技術総合研究所　殿

請負者
住所
会社名
代表者氏名　　　　　　　　　　　　　　　印
ソフトウェア作成請負契約　　（平成　　年　　月　　日　契約）

件　名　　RTミドルウェア・Choreonoid連携機能改修作業
上記契約により作成したソフトウェアの所有権及び著作権（著作権法第27条及び第28条に規定する権利を含む）は、国立研究開発法人産業技術総合研究所に譲渡したことに相違ありません。ただし、自己所有していた権利は除くものとします。

別紙様式

平成　　年　　月　　日

著作者人格権不行使証書
国立研究開発法人産業技術総合研究所　殿

請負者
住所
会社名
代表者氏名　　　　　　　　　　　　　　　印
ソフトウェア作成請負契約　　（平成　　年　　月　　日　契約）

件　名　　RTミドルウェア・Choreonoid連携機能改修作業
上記契約により作成したソフトウェアの著作権（著作権法第27条及び第28条に規定する権利を含む）に係わる著作者人格権を行使しないことを約束します。

なお、著作者人格権を行使しようとする場合は、国立研究開発法人産業技術総合研究所の承認を得るものとします。
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