OpenRTM-aistインストール手順.doc
OpenRTM-aistインストール手順.doc

OpenRTM-aist

インストール手順
Ｖｅｒ 1.01　2009年2月4日
	承 認
	検 査
	担 当

	
	
	


変更履歴
	No
	変更内容
	変更者
	発行日
	ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ

	1
	新規作成
	大門
	2008/12/15
	1.00

	2
	ブートローダの記述追加
	高木
	2009/2/4
	1.01

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	


目次
51.
フォルダ構成


52.
インストール環境


63.
ブートローダのインストールと起動手順


63.1.
コンパイル手順


63.2.
アップデート手順


73.3.
使い方


84.
インストール手順(サンプルを含めたバイナリの作成)


125.
OpenRTMパラメータ設定手順


125.1.
設定可能パラメータ


135.2.
設定方法


146.
サンプルの使用方法(インストール方法は「3.インストール手順」を参照)


156.1.
SimpleIO使用手順(実機上のRTC：ConsoleIn 、ConsoleOut)


156.2.
HelloWorld動作手順(実機上のRTC：HelloWorld)


156.3.
StringIO動作手順(実機上のRTC：StringIn 、StringOut)


166.4.
LEDandSW動作手順(実機上のRTC：SWIn 、LEDOut)


177.
使用リソースの確定方法


177.1.
タスク


197.2.
セマフォ


227.3.
TCP通信端点、TCP受付口


258.
RTCの作成手順


258.1.
使用リソースの確定と設定


258.1.1.
タスク


258.1.1.1.
コンフィグュレーションファイルへの追加


258.1.1.2.
タスクエントリの作成


278.1.2.
セマフォ


278.1.2.1.
コンフィグュレーションファイルへの追加


278.1.2.2.
SDO用セマフォの登録


288.1.3.
TCP通信端点、TCP受付口


288.1.3.1.
接続待ちポート番号の設定


288.1.3.2.
TINETWrapperDef.hへの追加


307.1.3.3. tinet_HelloWorld.cfgへの追加


318.1.4.
Publisherクラス


318.1.4.1.
PublisherNewクラスの追加


318.1.4.2.
PublisherPeriodicクラスの追加


328.2.
RTC初期化用コードの作成


328.2.1.
RTCプロパティとファクトリの登録


338.2.2.
RTC初期化用コールバックの作成


338.2.3.
イベントハンドラのオーバーライド





1. フォルダ構成

　OpenRTMの主要フォルダを以下に示す。
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· ace ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・TOPPERS/ASP版ACE互換機能

· OpenRTM・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・TOPPERS/ASP版OpenRTM-aist

· OpenRTM\examples・・・・・・・・・・・・・RTCサンプル

· RtORB ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・TOPPERS/ASP版RtORB

· toppers_asp\asp・・・・・・・・・・・・・・・・・TOPPERS/ASP(OS)

· toppers_asp\tinet ・・・・・・・・・・・・・・・TINET

· toppers_asp\tinet\project\sample・・・サンプルMake用フォルダ

2. インストール環境

コンパイラ
：CodeSourcery arm-none-eabi C++コンパイラ4.3.2

入手先：http://www.codesourcery.com/gnu_toolchains/arm/
コンパイル環境
：Cygwin(WindowsXP／Windows2000) Ver.1.5.25

入手先：http://cygwin.com/
その他

：Make(GNU Make3.81) Cygwinに付属


　　
　Perl(5.10.0)Cygwinに付属

3. ブートローダのインストールと起動手順

Armadillo-210,240付属のブートローダをTOPPERS向けに改造している。

以下は、ブートローダの主要フォルダ構成
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TOPPERS向けの改造として、バージョン番号を「v1.1.x_toppers」とした。

バージョン番号は“hermit-at-1.1.12\GIT-VERSION-GEN”に明記されている。

ここでは、ブートローダのコンパイル、インストールとTOPPERS向けの拡張機能内容について説明する。

3.1. コンパイル手順

armadillo-210,240に付属されているブートローダを展開して、パッチをあてる。

付属のブートローダはCDの以下にある

\source\bootloader\hermit-at-1.1.12-source.tar.gz
コンパイルはDebian/etch上にて実施。

ブートローダのコンパイラは、armadillo-210,240に付属されているツールを使用した。ツールのDeiban/etchへのインストール方法はarmadillo-210,240のソフトウェアマニュアルを参照のこと。

（armadillo-200_series_software_manual_ja-2.0.6.pdf／3.1. クロス開発環境パッケージのインストール）

以下は、ブートローダの展開からコンパイルまでの手順。（コンパイラはインストール済）

	$ tar zxvf hermit-at-1.1.2-source.tar.gz

$ cd hermit-at-1.1.2

$ patch –p1 < hermit-ar-1.1.2_toppers.patch

$ make CROSS=arm-linux-gnu- TARGET=armadillo2x0


コンパイルが終わると、hermit-ar-1.1.2\src\target\arch以下にブートローダの実行プログラムが（ファイル名：loader-armadillo2x0-v1.1.x_toppers.bin）が生成される。

3.2. アップデート手順

ブートローダのターゲット機器へのアップロード方法は、ソフトウェアマニュアルの以下を参照のこと。

· “armadillo-200_series_software_manual_ja-2.0.6.pdf／5.3. 書き換え手順”　の“Windowsの場合”

· “armadillo-200_series_software_manual_ja-2.0.6.pdf／6.4.1ブートローダーを出荷状態に戻す”

3.3. 使い方

ジャンパ（JP２）の設定によって動作が変わる。

JP2ショート　：　ブートローダのコマンドプロンプトが起動。ここで、”toppers”と入力すると設定モードに移行する。

設定モードについては、OpenRTMパラメータ設定手順を参照のこと。

JP2オープン：　カーネル領域にあるプログラム（ここではTOPPERS）が起動される。

4. インストール手順(サンプルを含めたバイナリの作成)

(1)「1.フォルダ構成」に記載した全ファイル(OpenRTM-aist以下全て)を任意のフォルダに配置する。

  ※以降はSimpleIO(サンプル１)を例に記述されています。他のサンプル用バイナリを作成する際は適宜、他のサンプル名に読みかえる必要があります。

(2)「OpenRTM\examples\SimpleIO」フォルダ内の全ファイルをmake用フォルダ「toppers_asp\project\sample」にコピーする。

(3) 「tinet_app_config.h」内のIPV4_ADDR_LOCAL(267行)、IPV4_ADDR_LOCAL_MASK(268行)の修正を行い、実機にて使用したいIPアドレスの設定を行う(tinet_app_config.hは(2)でコピーしたファイルに含まれています)。

	(tinet_app_config.h内)
#define IPV4_ADDR_LOCAL

MAKE_IPV4_ADDR(10,0,0,101) ← 使用したいIPアドレス

#define IPV4_ADDR_LOCAL_MASK
MAKE_IPV4_ADDR(255,0,0,0)　← 使用したいサブネットマスク

· 上記の場合、IPアドレス = 10.0.0.101、サブネットマスク = 255.0.0.0となる




(4) 「SimpleIO.h」内のRTM_WAIT_PORT(80行)の修正を行い、実機にて使用したいポート番号の設定を行う(SimpleIO.hは(2)でコピーしたファイル含まれています)。

	(SimpleIO.h内)

#define
RTM_WAIT_PORT

30002   /* RTCの接続待ちポート番号 */ 

※　上記の場合、ポート番号 = 30002となる




　(5)「SimpleIO.h」内の「起動モジュールの選択」以下の定義の修正を行い起動するモジュールの設定を行う(デフォルト設定はConsoleIn,ConsoleOutが起動)( SimpleIO.hは(2)でコピーしたファイル含まれています)。

	 (SimpleIO.h内)
/*

 *  起動モジュールの選択

 */

//#define ORB_NAME_SERVER_ENABLE  /* NameServer起動の有無 */ コメントアウト(無効)

#define RTM_CONSOLE_OUT_ENABLE   /* ConsoleOut起動の有無 */  有効

#define RTM_CONSOLE_IN_ENABLE     /* ConsoleIn 起動の有無 */   有効

//#define RTM_CONNECTOR_ENABLE    /* Connector 起動の有無 */　 コメントアウト(無効)




※SimpleIO(サンプル１)にはNameServer、ConsoleOut(RTC)、ConsoleIn(RTC)、Connectorの4機能(モジュール)が含まれる。

※NameServer、RTC、Connectorは同時に起動することはできない(複数のRTCを同時に起動することは可能)

例：NameServer＋ConsoleOutは同時起動不可

ConsoleOut ＋ConsoleInは同時起動可

(6) Makefile.confの修正(Makefile.confは(2)でコピーしたファイル含まれています)。

	 (Makefile.conf内)
#

#  ブートモードの定義

#    ROM起動:rom / RAM起動（デバッグ用）:ram

#

BOOT_MODE = rom　　　 ← フラッシュメモリに書き込む場合、有効にする。

#BOOT_MODE = ram　　　← デバッグする場合、有効にする。
#

#  チップ名の定義

#

EP93XX_TYPE = ep9307  ← 変更不要

#

#  ターゲット名の定義

#    Armadillo-210:armadillo210 / Armadillo-240:armadillo240

#

#TARGET_ARMADILLO_TYPE = armadillo210 ← armadillo210を使用する場合、有効にする
TARGET_ARMADILLO_TYPE = armadillo240  ← armadillo240を使用する場合、有効にする
#

#  Armadillo用のデバイスドライバを利用するかの定義

#    利用する:true / 利用しない:false

#

INCLUDE_ARMADILLO_PDIC = true ← 変更不要
#

#  OpenRTM用の設定モードを利用するかの定義

#    OpenRTMを利用する場合は、常にtrueにすること

#

OPENRTM_CONFIG_MODE = true ← 変更不要




(7) Makefileの修正(Makefileは(2)でコピーしたファイル含まれています)。

     フラッシュメモリに書き込む場合

	#

#  ターゲットファイル（複数を同時に選択してはならない）

#

#all: $(OBJFILE) 

all: $(OBJNAME).bin    ← 有効に変更する
#all: $(OBJNAME).srec



(8) Cygwinにて「toppers_asp\project\sample」にカレントディレクトリを移動し、以下のコマンドを実行する。

	$ make clean
$ make cleantinet

$ make tinet_kern.cfg
$ make


(9)makeが正常に終了した場合、同フォルダに「asp.bin」(フラッシュメモリ用)が生成される。

※フラッシュメモリへの書き込み方法はArmadilloのソフトウェアマニュアルを参照。

      210：「Armadillo-210_SoftwareManual_100.pdf」の「5.3. 書き換え手順を参照」

      240：「armadillo-200_series_software_manual_ja-2.0.2.pdf」の「5.3. 書き換え手順を参照」

※フラッシュメモリへの書き込みは(9)で作成した「asp.bin」をkernel 領域に書き込むこと

　(10) 起動するにはArmadilloの電源をOFFにした後、JP1,JP2共にオープン状態に変更し、再度電源をONにすること。

ジャンパ設定

	通常モード
	JP1、JP2共にオープン
	OpenRTM起動

	設定モード
	JP1オープン、JP2ショート
	OpenRTMパラメータ設定プログラムを起動


5. OpenRTMパラメータ設定手順

ジャンパ設定を設定モード(Armadillo210/240のJP2をショート)に変更することで、起動時にOpenRTMで使用するパラメータ設定を行うことができる。

5.1. 設定可能パラメータ

以下の７パラメータが設定可能である。

(1)corba.endpoint：複数NIC使用時の使用I/Fの指定(例："10.0.0.101:30002")

※「３.インストール手順」の(3)(4)で指定したIPアドレス及びポート番号を指定すること。

(2)corba.nameservers：NameServerのIPアドレス及びポート番号(例："10.0.0.11:30001")

(3)naming.formats：RTCの命名規則(例："%n.rtc")

※RTMネットワーク内では同じ命名規則を使用すること。

(4)logger.enable：ログの有無 ("YES"：ログ有／"NO"：ログ無)"

(5)logger.log_level：ログの出力レベル。以下の文字列を設定可能。

"SILENT"　　レベル(低)

"ERROR"

"WARN"

"INFO"

"NORMAL"

"DEBUG"

"TRACE"

"VERBOSE"

"PARANOID"

"MANDATORY"  レベル(高)

　　　　　　　　 

(6)exec_cxt.periodic.rate：周期実行タスクの起動間隔(1秒毎の起動回数)(例："1000" ：１秒間に1000回起動)

(7)timer.tick：タイマー間隔(単位：秒)(例："1"：１秒毎に起動)

5.2. 設定方法

(1)シリアルケーブルで実機(210：CON2、240：CON3)をPCに接続した後、ターミナルソフトウェアを起動。

(2)ジャンパ設定を設定モード(Armadillo210/240のJP2をショート)に変更した後、実機の電源をON

(3) "hermit>"と表示された後に"toppers"と入力しEnterキーを押下

	hermit> toppers ← ”toppers”と入力しEnterキーを押下




(4)画面に(1)で記載したパラメータ名及び現在の設定値(未設定時はデフォルト値)が表示される。

	hermit> toppers

corba.endpoint(10.0.0.101:30002):



(5)設定値を入力(Enterで入力終了、未入力の場合は変更なし)

(6)全項目入力後にフラッシュメモリに自動的に保存される。

	hermit> toppers

corba.endpoint(10.0.0.101:30002):

corba.nameservers(10.0.0.11:30001):

naming.formats(%n.rtc):

logger.enable(YES):

logger.log_level(PARANOID):

exec_cxt.periodic.rate(1000):

timer.tick(1):

complate!



6. サンプルの使用方法(インストール方法は「3.インストール手順」を参照)

以降の説明は以下の機器構成を前提として記載する。
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RTC：実機(Armadillo210)、IP=10.0.0.101

CON2からシリアルケーブルでモニタ用PCに接続(ボーレート115200bps)

NameServer：LinuxPC、IP=10.0.0.11:30001

※RTM(RTC)のNameServer指定はLinuxPCのNameServerのIP及びポートを設定すること。

方法は「4.OpenRTMパラメータ設定手順」の設定可能パラメータcorba.nameserversに

"10.0.0.11:30001"を設定することで可能。

※NameServerの起動はNameSeverのあるディレクトリへ移動後に下記コマンドを入力して下さい。

「./CosName -ORBSeverPort 30001」

Connector(Activator)(*1)：LinuxPC、IP=10.0.0.11

※Connectorの起動はConnectorのあるディレクトリへ移動後に下記コマンドを入力して下さい。

「./ConnectorComp」

*1：RTC間の接続、活性化を行うアプリケーション

6.1. SimpleIO使用手順(実機上のRTC：ConsoleIn 、ConsoleOut)

(1)LinuxPC にてNameServerを起動する。

(2)Armadillo210を通常モードに変更し、電源をONにする。

暫くするとConsoleIn 、ConsoleOutの起動メッセージがモニタ用ＰＣに表示される。

(3)LinuxPCにてConnector(ConnectorComp)を起動する。

(4)ConsoleInに入力した値がConsoleOutから出力されれば正常動作となる。

6.2. HelloWorld動作手順(実機上のRTC：HelloWorld)

(1) LinuxPC にてNameServerを起動する。

(2)Armadillo210を通常モードに変更し、電源をONにする。

暫くするとHelloWorldの起動メッセージがモニタ用ＰＣに表示される。

(3)LinuxPCにてActivator(Connector等を修正して作成すること)を起動する。

(4) モニタ用ＰＣに" Hello RT World!!!" が表示されれば正常動作となる。

6.3. StringIO動作手順(実機上のRTC：StringIn 、StringOut)

(1) LinuxPC にてNameServerを起動する。

(2)Armadillo210を通常モードに変更し、電源をONにする。

暫くするとStringIn 、StringOutの起動メッセージがモニタ用ＰＣに表示される。

(3)LinuxPCにてConnector(ConnectorComp等を修正して作成すること)を起動する。

(4)StringInに入力した値がStringOutから出力されれば正常動作となる。

6.4. LEDandSW動作手順(実機上のRTC：SWIn 、LEDOut)

(1) LinuxPC にてNameServerを起動する。

(2)Armadillo210を通常モードに変更し、電源をONにする。

暫くするとSWIn 、LEDOutの起動メッセージがモニタ用ＰＣに表示される。

(3)LinuxPCにてConnector(ConnectorComp等を修正して作成すること)を起動する。

(4)SW1押下時にLED1が、SW2押下時にLED2が点灯すれば正常動作となる。

※LED-SWを搭載したユニバーサル基板はCON5に接続すること。

※SWInはSW1押下時に1、SW2押下時に2を加算しTimedLong型として接続中のＲＴＣに送信する。

※LEDOutはTimedLong型を接続中のRTCから受け取り、0の場合は両LEDが消灯、1の場合はLED1のみが点灯、2の場合はLED2のみが点灯、3の場合は両LEDが点灯する。

7. 使用リソースの確定方法

OpenRTMでは下記の静的リソースを必要とする(ユーザーが変更する必要のあるリソースのみ記載)。

以降はSimpleIOを例として説明を行う。

　※リソース設定に使用するファイル群は全てRTCサンプルに含まれている。

7.1. タスク

設定ファイルは” SimpleIO.cfg”(命名はアプリケーション名.cfg)

	CRE_TSK(SIMPLEIO_TASK,         { TA_ACT,  0, simpleio_main_task,   MAIN_PRIORITY,  STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(ORB_NAME_TASK,        { TA_NULL, 0, orb_name_task,      NAMESERVER_PRIORITY, STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_RUNNING_TASK,    { TA_NULL, 0, rtm_running_task,   RUNNER_PRIORITY,     STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_TIMER_TASK,       { TA_NULL, 0, rtm_timer_task,      TIMER_PRIORITY,      STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_COUT_MAIN_TASK,  { TA_NULL, 0, rtm_cout_main_task,  RTC_MAIN_PRIORITY,   STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_COUT_EXCNT_TASK, { TA_NULL, 0, rtm_cout_excnt_task  , EXC_PRIORITY,        STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_CIN_MAIN_TASK,   { TA_NULL, 0, rtm_cin_main_task,   RTC_MAIN_PRIORITY,   STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_CIN_EXCNT_TASK,  { TA_NULL, 0, rtm_cin_excnt_task,   EXC_PRIORITY,        STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_CIN_PUB_TASK1,   { TA_NULL, 0, rtm_cin_pub_task1,    PUBLISHER_PRIORITY,  STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_CIN_PUB_TASK2,   { TA_NULL, 0, rtm_cin_pub_task2,    PUBLISHER_PRIORITY,  STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_CON_MAIN_TASK,   { TA_NULL, 0, rtm_con_main_task,   RTC_MAIN_PRIORITY,   STACK_SIZE, NULL });
   ※CRE_TSKの引数は(タスクID{属性,拡張情報,タスクエントリ.優先度.スタックサイズ,スタックアドレス})であるが

　　 ユーザーが変更する必要があるのは”タスクID”,”属性”,”タスクエントリ”,”優先度”のみ。




メインタスク：RTCを起動するタスク(アプリケーションに1タスク)

	CRE_TSK(SIMPLEIO_TASK,   { TA_ACT,  0, simpleio_main_task,   MAIN_PRIORITY,  STACK_SIZE, NULL });

　※メインタスクのみ属性を”TA_ACT”に設定すること。


RUNNINGタスク：CORBAの実行タスク(アプリケーションに1タスク、RTC間で共有される)

	CRE_TSK(RTM_RUNNING_TASK,    { TA_NULL, 0, rtm_running_task,   RUNNER_PRIORITY,     STACK_SIZE, NULL });



タイマタスク：タイマ処理(アプリケーションに1タスク、RTC間で共有される)

	CRE_TSK(RTM_TIMER_TASK,       { TA_NULL, 0, rtm_timer_task,      TIMER_PRIORITY,      STACK_SIZE, NULL });



RTCメイン起動タスク：RTCの初期化時に使用(RTC毎に1タスク必要)

	CRE_TSK(RTM_COUT_MAIN_TASK,  { TA_NULL, 0, rtm_cout_main_task,  RTC_MAIN_PRIORITY,   STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_CIN_MAIN_TASK,   { TA_NULL, 0, rtm_cin_main_task,   RTC_MAIN_PRIORITY,   STACK_SIZE, NULL });

※SimpleIOはConsoleIn,ConsoleOutの２つのRTCを含む


ExecutionContextタスク：RTCの実動タスク(RTC毎に1タスク必要)

	CRE_TSK(RTM_COUT_EXCNT_TASK, { TA_NULL, 0, rtm_cout_excnt_task  , EXC_PRIORITY,        STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_CIN_EXCNT_TASK,  { TA_NULL, 0, rtm_cin_excnt_task,   EXC_PRIORITY,        STACK_SIZE, NULL });

※SimpleIOはConsoleIn,ConsoleOutの２つのRTCを含む


NameServerタスク：実機内にNameServerを配置する場合に使用

(アプリケーションに0～1タスク、RTC、Connectorとの同時使用は不可)

	CRE_TSK(ORB_NAME_TASK,        { TA_NULL, 0, orb_name_task,      NAMESERVER_PRIORITY, STACK_SIZE, NULL });



Connectorタスク：実機内にConnectorを配置する場合に使用

(アプリケーションに0～1タスク、RTC、NameServerとの同時使用は不可)

	CRE_TSK(RTM_CON_MAIN_TASK,   { TA_NULL, 0, rtm_con_main_task,   RTC_MAIN_PRIORITY,   STACK_SIZE, NULL });
※ConnectorはRTCでは無いことに注意


Publisherタスク：PublisherNew(送信ポート使用)またはPublisherPeriodicを使用した際に必要

(それぞれ２タスクが必要)。本タスクは構造体で管理しているため、

PublisherNewTask.cpp、PublisherPeriodicTask.cppを修正する必要がある(7.1.4.Publisherクラスを参照)。

	CRE_TSK(RTM_CIN_PUB_TASK1,   { TA_NULL, 0, rtm_cin_pub_task1,    PUBLISHER_PRIORITY,  STACK_SIZE, NULL });

CRE_TSK(RTM_CIN_PUB_TASK2,   { TA_NULL, 0, rtm_cin_pub_task2,    PUBLISHER_PRIORITY,  STACK_SIZE, NULL });




7.2. セマフォ

設定ファイルは” SimpleIO.cfg”(命名はアプリケーション名.cfg)

	CRE_SEM(RTM_CIN_PUB_SEM1,         {0, 1, 1} );

CRE_SEM(RTM_CIN_PUB_SEM2,         {0, 1, 1} );

CRE_SEM(RTM_CIN_PUB_SEM3,         {0, 1, 1} );

CRE_SEM(RTM_CIN_PUB_SEM4,         {0, 1, 1} );

CRE_SEM(RTM_WAIT_NAMESERVER_SEM,  {0, 0, 1} );

CRE_SEM(RTM_WAIT_COUT_SEM,        {0, 0, 1} );

CRE_SEM(RTM_WAIT_CIN_SEM,         {0, 0, 1} );

CRE_SEM( RTM_TIMER_SEM,           {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_DP_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_SP_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_PL_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_CL_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_OL_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_DP_SEM2,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_SP_SEM2,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_PL_SEM2,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_CL_SEM2,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_OL_SEM2,          {0, 1, 1});
※CRE_SEMの引数は(セマフォID{属性,初期値,最大値 })であるが

　　 ユーザーが変更する必要があるのは”セマフォID”,”初期値”のみ。




SDO用セマフォ：RTC1つ毎に5個のセマフォが必要となる。

本セマフォは構造体で管理しているため。SdoConfigurationInfo.cppを修正する必要がある。

(7.1.2.2.SDO用セマフォの登録を参照)

	CRE_SEM(RTM_SDO_DP_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_SP_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_PL_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_CL_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_OL_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_DP_SEM2,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_SP_SEM2,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_PL_SEM2,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_CL_SEM2,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_OL_SEM2,          {0, 1, 1});
SimpleIOはRTCが2つあるため合計10のSDO用セマフォが必要


Publisher用セマフォ：PublisherNew(送信ポート使用)またはPublisherPeriodicを使用した際に必要

(それぞれ２セマフォが必要)。本セマフォは構造体で管理しているため、

PublisherNewTask.cpp、PublisherPeriodicTask.cppを修正する必要がある(7.1.4.Publisherクラスを参照)。

	CRE_SEM(RTM_CIN_PUB_SEM1,         {0, 1, 1} );

CRE_SEM(RTM_CIN_PUB_SEM2,         {0, 1, 1} );

CRE_SEM(RTM_CIN_PUB_SEM3,         {0, 1, 1} );

CRE_SEM(RTM_CIN_PUB_SEM4,         {0, 1, 1} );

Publisher用に2タスクそれぞれに2セマフォで4セマフォ


	タイマ用セマフォ：タイマの排他処理に使用(アプリケーションに１個)

CRE_SEM( RTM_TIMER_SEM,           {0, 1, 1});




RTC起動待ちセマフォ：実機内に複数のRTCが存在する場合に起動待機用のセマフォを使用する必要がある。

	CRE_SEM(RTM_WAIT_NAMESERVER_SEM,  {0, 0, 1} ); ← NameServer起動待ち
CRE_SEM(RTM_WAIT_COUT_SEM,        {0, 0, 1} ); ← ConsoleOut起動待ち
CRE_SEM(RTM_WAIT_CIN_SEM,         {0, 0, 1} ); ← ConsoleIn起動待ち
※起動待機用セマフォは初期値を0にすること

    起動待機用セマフォの使用例を以下に示す

－－－－－－－－－SimpleIO.cpp －－－－－－－－－

    // NameServerの起動

    act_tsk( ORB_NAME_TASK );  ← NameServerの起動

    // NameServer起動まで待機

    wai_sem( RTM_WAIT_NAMESERVER_SEM ); ← NameServerの起動待機

－－－－－－－－－NameService.c －－－－－－－－－

  sig_sem( RTM_WAIT_NAMESERVER_SEM );  ← NameServerの起動完了

  CORBA_ORB_run(orb, &env);  ← 通常はRtORBの動作直前に起動待機用セマフォを解放すること




7.3. TCP通信端点、TCP受付口

設定ファイルは” TINETWrapperDef.h”及び” tinet_SimpleIO.cfg”(命名はtinet_アプリケーション名.cfg)

	(TINETWrapperDef.h)

/*

 * 使用TCP受付口開始ID

 */

#define
ORB_TCP_REPID_START    1    ← 変更不要
/*

 * 使用TCP受付口数

 */

#define
ORB_TCP_REP_NUM        1   ←　TCP受付口の数
/*

 * 使用TCP端点開始ID

 */

#define
ORB_TCP_CEPID_START    1    ← 変更不要
/*

 * 使用TCP端点数

 */

#define
ORB_TCP_CEP_NUM         9    ← TCP通信端点の数
/*

 * TCP 送受信ウィンドバッファサイズ

 */

#define TCP_SWBUF_SIZE  512

#define TCP_RWBUF_SIZE  512

/*

 * TCP 送受信ウィンドバッファ

 */

extern UB tcp_swbuf1[];     ← 送信バッファの定義。TCP通信端点数分記述すること

extern UB tcp_rwbuf1[];     ← 受信バッファの定義。TCP通信端点数分記述すること

extern UB tcp_swbuf2[];     ← 送信バッファの定義。TCP通信端点数分記述すること

extern UB tcp_rwbuf2[];    ← 受信バッファの定義。TCP通信端点数分記述すること




	(tinet_SimpleIO.cfg)

/* TCP 受付口 */

TCP_CRE_REP (TCP_REPID1,
{ 0, { IPV4_ADDRANY, RTM_WAIT_PORT } } );
/* TCP 通信端点 */

TCP_CRE_CEP (TCP_CEPID1, { 　　← 必要なTCP通信端点数分作成

0,


tcp_swbuf1,　　　← 通信端点毎にことなるバッファを指定すること


TCP_SWBUF_SIZE,


tcp_rwbuf1, 　　← 通信端点毎にことなるバッファを指定すること

TCP_RWBUF_SIZE,


(FP)callback_nblk_tiw


} );

TCP_CRE_CEP (TCP_CEPID2, {　　← 必要なTCP通信端点数分作成

0,


tcp_swbuf2, 　　← 通信端点毎にことなるバッファを指定すること

TCP_SWBUF_SIZE,


tcp_rwbuf2, 　　← 通信端点毎にことなるバッファを指定すること

TCP_RWBUF_SIZE,


(FP)callback_nblk_tiw


} );



TCP受付口の個数はアプリケーションに１個

TCP通信端点の必要数はRTC毎に異なるため、RTC毎に適切な値を設定する必要がある。

例としてSimpleIOの場合は

NameServer：外部PC

RTC（ConsoleOut＋ConsoleIn）:実機

Connector：外部PC

の環境では

RTM(ConsoleIn＋ConsoleOut)接続待用：1個

Connector－ConsoleIn接続用：3個

Connector－ConsoleOut接続用：3個

NameServer－RTM(ConsoleIn＋ConsoleOut)接続用：1個

ConsoleIn－ConsoleOut接続用：1個

で9個必要となる。

8. RTCの作成手順

HelloWorld(NameServer,Connector無し)を例にRTCの作成手順の説明を行う。

※本作成手順に登場するファイル群は全てHelloWorｌd(サンプルRTC）に含まれている。

8.1. 使用リソースの確定と設定

RTCで使用するリソース(タスク、セマフォ、TCP通信端点、TCP受付口)の設定を行う。

8.1.1. タスク

以下の手順で使用タスクの確定と設定を行う。

8.1.1.1. コンフィグュレーションファイルへの追加

「6.1.タスク」にて必要なタスクを確定し、”HelloWorld.cfg”に記述する。

	メインタスク

CRE_TSK(HELLO_WORLD_TASK,  { TA_ACT,  0, hello_world_main_task, MAIN_PRIORITY,       STACK_SIZE, NULL });

ランニングタスク

CRE_TSK(RTM_RUNNING_TASK,  { TA_NULL, 0, rtm_running_task,      RUNNER_PRIORITY,     STACK_SIZE, NULL });

タイマタスク

CRE_TSK(RTM_TIMER_TASK,      { TA_NULL, 0, rtm_timer_task,        TIMER_PRIORITY,      STACK_SIZE, NULL });

RTCメインタスク

CRE_TSK(RTM_HRW_MAIN_TASK, { TA_NULL, 0, rtm_hrw_main_task,     RTC_MAIN_PRIORITY,   STACK_SIZE, NULL });

ExecutionContextタスク

CRE_TSK(RTM_HRW_EXCNT_TASK,{ TA_NULL, 0, rtm_hrw_excnt_task,    EXC_PRIORITY,        STACK_SIZE, NULL });




8.1.1.2. タスクエントリの作成

タスクエントリの作成を行う。

	メインタスク

HelloWorldTask tsk( HELLO_WORLD_TASK );

void hello_world_main_task(intptr_t exinf)

{

  coil::Task::svc_run((void*)&tsk);

}

ランニングタスク

RTC::Manager::OrbRunner RunnerTask( RTM_RUNNING_TASK );

void rtm_running_task(intptr_t exinf)

{

  coil::Task::svc_run((void*)&RunnerTask);

}

タイマタスク

RTC::Timer TimerTask( RTM_TIMER_TASK, RTM_TIMER_SEM );

void rtm_timer_task(intptr_t exinf)

{

  coil::Task::svc_run((void*)&TimerTask);

}

ExecutionContextタスク

RTC::PeriodicExecutionContext *HRWExCnt;
 oid rtm_hrw_excnt_task(intptr_t exinf)

{

  coil::Task::svc_run((void*)HRWExCnt);

}
RTCメインタスク

void rtm_hrw_main_task(intptr_t exinf)

{

  RTC::Manager* manager;
  マネージャ(RTM)の初期化

  manager = RTC::Manager::init(argc, argv, &TimerTask, &RunnerTask, RTM_WAIT_PORT );

　RTC初期化用コールバックの登録

  manager->setModuleInitProc(HRWModuleInit);

　マネージャのアクティブ化
  manager->activateManager();

  マネージャの実行

  manager->runManager(true);

  ext_tsk();

}



8.1.2. セマフォ

　以下の手順で使用セマフォの確定と設定を行う。

8.1.2.1. コンフィグュレーションファイルへの追加

「6.2.セマフォ」にて必要なセマフォを確定し、”HelloWorld.cfg”に記述する。

	CRE_SEM( RTM_TIMER_SEM,           {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_DP_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_SP_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_PL_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_CL_SEM1,          {0, 1, 1});

CRE_SEM(RTM_SDO_OL_SEM1,          {0, 1, 1});
タイマ用に１個、RTCが1つのためSDO用が5個必要


8.1.2.2. SDO用セマフォの登録

SDO用セマフォを”SdoConfigurationInfo.cpp"へ登録する。

	(SdoConfigurationInfo.cpp)

static S_SDO_CONFIGURATION_SEM s_sdo_configuration_sem[] = {

  { RTM_SDO_DP_SEM1, RTM_SDO_SP_SEM1, RTM_SDO_PL_SEM1, RTM_SDO_CL_SEM1, RTM_SDO_OL_SEM1 },

  /* Configuration_implクラス(SdoConfiguration.cpp)を使用する場合は上記にリソース情報を記述すること */

  { 0, 0, 0, 0, 0 }

};
※RTCが複数存在する場合は上記の赤文字部分を追加すること




8.1.3. TCP通信端点、TCP受付口

以下の手順で使用TCP通信端点、TCP受付口の確定と設定を行う。

8.1.3.1. 接続待ちポート番号の設定

HelloWorld(RTC)が使用する接続待ちポート番号を”HelloWorld.h”に記述する。

	 (HelloWorld.h)

#define
RTM_WAIT_PORT　　30002   /* RTCの接続待ちポート番号 */　　← HelloWorldで使用するポート番号を記述

※上記の場合、接続待ちポート番号は30002に設定される。


8.1.3.2. TINETWrapperDef.hへの追加

「6.3.TCP通信端点、TCP受付口」にて必要なTCP通信端点、TCP受付口を確定し、

”TINETWrapperDef.h”に記述する。

	(TINETWrapperDef.h)

使用TCP受付口開始ID

#define
ORB_TCP_REPID_START

1 
使用TCP受付口数

#define
ORB_TCP_REP_NUM

1   ← TCP受付口はRTC用の1個のみ

 使用TCP端点開始ID

#define
ORB_TCP_CEPID_START

1

使用TCP端点数

#define
ORB_TCP_CEP_NUM

5   ← TCP通信端点は受付用1個、NameServer 用1個
TCP 送受信ウィンドバッファサイズ　　　　　　　　　　　　　　　　　　Connector 用3個で5個

#define TCP_SWBUF_SIZE  512

#define TCP_RWBUF_SIZE  512

TCP 送受信ウィンドバッファ

extern UB tcp_swbuf1[];       ← 作成するTCP通信端点分作成
extern UB tcp_rwbuf1[];

extern UB tcp_swbuf2[];

extern UB tcp_rwbuf2[];

extern UB tcp_swbuf3[];

extern UB tcp_rwbuf3[];

extern UB tcp_swbuf4[];

extern UB tcp_rwbuf4[];

extern UB tcp_swbuf5[];

extern UB tcp_rwbuf5[];


7.1.3.3. tinet_HelloWorld.cfgへの追加

「6.3.TCP通信端点、TCP受付口」にて必要なTCP通信端点、TCP受付口を確定し、

“tinet_HelloWorld.cfg”に記述する。

	(tinet_HelloWorld.cfg)

TCP_CRE_REP (TCP_REPID1,
{ 0, { IPV4_ADDRANY, RTM_WAIT_PORT } } );  ← RTC用TCP受付口を作成
/* TCP 通信端点 */

TCP_CRE_CEP (TCP_CEPID1, {


0,


tcp_swbuf1,


TCP_SWBUF_SIZE,


tcp_rwbuf1,


TCP_RWBUF_SIZE,


(FP)callback_nblk_tiw


} );

        ・
        ・                 ← TCP通信端点分作成
　　　　・

TCP_CRE_CEP (TCP_CEPID5, {


0,


tcp_swbuf5,


TCP_SWBUF_SIZE,


tcp_rwbuf5,


TCP_RWBUF_SIZE,


(FP)callback_nblk_tiw


} );



8.1.4. Publisherクラス

HelloWorldでは未使用のため不要だが、

PublisherNewクラス、PublisherPeriodicクラスを使用する場合は以下の設定が必要となる。

8.1.4.1. PublisherNewクラスの追加

PublisherNewクラスを使用する場合、”PublisherNewTask.cpp”の修正を行う。

	(PublisherNewTask.cpp)

S_PUBLISHER_NEW g_publisher_new[] = {

  { 0, RTM_CIN_PUB_TASK1, RTM_CIN_PUB_SEM1, RTM_CIN_PUB_SEM2, NULL },

  { 0, RTM_CIN_PUB_TASK2, RTM_CIN_PUB_SEM3, RTM_CIN_PUB_SEM4, NULL },

  /* PublisherNewクラスを使用する場合は上記にリソース情報を記述すること */

  { 0, 0, 0, 0, NULL }

}; 

※上記赤字部分は２行単位で追加されることに注意(PublisherNewクラスは2タスク4セマフォを必要とする)

	


8.1.4.2. PublisherPeriodicクラスの追加

PublisherPeriodicクラスを使用する場合、”PublisherPeriodicTask.cpp”の修正を行う。

	(PublisherPeriodicTask.cpp)

S_PUBLISHER_PERIODIC g_publisher_periodic[] = {

  { 0, RTM_CIN_PUB_TASK1, NULL },

  { 0, RTM_CIN_PUB_TASK2, NULL },

  /* PublisherPeriodicクラスを使用する場合は上記にリソース情報を記述すること */

  { 0, 0, NULL }

};
※上記赤字部分は２行単位で追加されることに注意(PublisherPeriodicは2タスクを必要とする)


8.2. RTC初期化用コードの作成

RTCの初期化用コードの作成を行う。

8.2.1. RTCプロパティとファクトリの登録

RTCプロパティデータ

	static const char* hellortworld_spec[] =

  {

    "implementation_id", "HelloRTWorld",

    "type_name",         "HelloRTWorld",

    "description",       "Hello RT world component",

    "version",           "1.0",

    "vendor",            "Noriaki Ando, AIST",

    "category",          "example",

    "activity_type",     "DataFlowComponent",

    "max_instance",      "10",

    "language",          "C++",

    "lang_type",         "compile",

    ""

  };



ファクトリ登録処理

	extern "C"

{

  void HelloRTWorldInit(RTC::Manager* manager)

  {

    RTC::Properties profile(hellortworld_spec);

    manager->registerFactory(profile,

                             RTC::Create<HelloRTWorld>,

                             RTC::Delete<HelloRTWorld>);

  }

};
※赤字部分のHelloRTWorldはRTC::DataFlowComponentBaseの継承クラスであること




8.2.2. RTC初期化用コールバックの作成

マネージャのアクティブ化の際に呼び出されるRTC初期化用コールバックの作成を行う。

	void HRWModuleInit(RTC::Manager* manager)

{

  HelloRTWorldInit(manager); ← ファクトリの登録関数の呼び出し
  RTC::RtcBase* comp;

  ExecutionContextタスク用のインスタンスはこの時点で作成すること

  HRWExCnt = new RTC::PeriodicExecutionContext( RTM_HRW_EXCNT_TASK );

  RTCの登録処理(この時点でRTCの初期化処理は終了となる)

  comp = manager->createComponent("HelloRTWorld", (RTC::ExecutionContextBase *)HRWExCnt );
｝




8.2.3. イベントハンドラのオーバーライド

RTMから通知されるイベントハンドラのオーバーライドを行う。

	RTC::ReturnCode_t HelloRTWorld::onExecute(RTC::UniqueId ec_id)

{

  RTM_MESSAGE_OUT1("Hello RT World!!!" ); ← 一定周期で” Hello RT World!!!”を出力
  return RTC::RTC_OK;

}
※上記は定周期イベントのオーバーライドを行い、HelloWorld専用の処理を追加している。




以上でHelloWorld RTCの作成は完了となる。

本RTCは実機にて起動後、外部からActivateすることで一定周期で”Hello RT World!!!”の出力を行うことが可能である(動作手順は「5.2.HelloWorld動作手順」を参照)。
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