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4. 概要 

・1～3軸の直交座標型、4軸の水平多関節型、5～7軸の垂直多関節型 

 産業用ロボットへの対応 

・円弧補間動作コマンドの追加 

・原点復帰動作コマンドの追加 

・リターンコードの enum 定義、NOT_ IMPLEMENTED の追加 

・単位系を[mm]→[m]、[degree]→[radian]に変更 

 

5. 提案理由 

現状のインタフェース仕様は、6・7 軸の垂直多関節型ロボットにしか対

応しておらず、RT ミドルウエアを産業用途で利用するためには、産業現

場で多用されている他の構造型の産業用ロボットにも対応させる必要が

あると考える。また、標準ロボット言語である SLIM に定義されている円

弧補間や原点復帰の動作コマンドを追加することで RT ミドルウエアの産

業用途への適応性を向上させることが可能であると考え、本提案を行う。 

 

 

 



6. 仕様 

本提案では、低中レベル共通インタフェースの変更は行っておらず、中レ

ベルモーションコマンドインタフェースに以下の 5つのオペレーション

コマンドを追加した。 

 ・絶対値指定による円弧補間動作(moveCircularCartesianAbs) 

 ・相対値指定による円弧補間動作(moveCircularCartesianRel) 

 ・原点復帰位置の設定(setHome) 

 ・原点復帰位置の取得(getHome) 

 ・原点復帰動作(goHome) 

また、直交座標型、水平多関節型の産業用ロボットに対応させるため、以

下の 4つの動作コマンドに関して、引数である同次変換行列の取り扱いを

定義した。 

 ・絶対値指定による直交空間での直線補間(moveLinearCartesianAbs) 

 ・相対値指定による直交空間での直線補間(moveLinearCartesianRel) 

 ・絶対値指定による関節空間での直線補間(movePTPCartesianAbs) 

 ・相対値指定による関節空間での直線補間(movePTPCartesianRel) 

さらに、単位系を[mm]→[m]、[degree]→[radian]に変更した。 

詳細は添付の pdf ファイルを参照していただきたい。 

 

7. 提案が後方互換性に及ぼす影響 

本提案である第 1.1 版では、単位系の変更を行っており後方互換性が失わ

れるが、後方互換性の維持できない仕様変更は実装例の少ない現段階で行

うことが望ましいと考える。 

 

 Provider 

第 1.1 版 第 1.0 版 

Require 

第 1.1 版 

追加したコマンド 

⇒○ 

追加したコマンド 

⇒Require 側が Error 遷移 

既存のコマンド 

⇒○ 

既存のコマンド 

⇒× 

第 1.0 版 

追加したコマンド 

⇒使用されない 

追加したコマンド 

⇒使用されない 

既存のコマンド 

⇒× 

既存のコマンド 

⇒○ 

 

8. その他特記事項 


