
次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト

移動知能（サービス産業分野）の開発

オフィスビル移動ロボットの知能化

操作手順書
旋回制御モジュール

Ｖｅｒ．1.00

2010年7月22日
富士重工業株式会社
改版履歴

	Ver.
	改版日
	改版者
	改版内容

	1.00
	2010/7/22
	
	新規作成

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	


目次
1１． はじめに

１．１． 本書の適用範囲
1
１．２． 関連文書
1
１．３． 本書を読むにあたって
1
１．４． 動作環境
1
２． ディレクトリ構成
2
３． ソフトウェアインストール
3
３．１． OpenRTM-aist-1.0.0 RELEASE(C++)
3
３．２． Eclipse関連ツール
3
４． 実行
4
４．１． ネームサーバの起動
4
４．２． RTSystemEditorの起動
4
４．３． RTCの起動
5
４．４． 接続
6
４．５． 活性化
6
４．６． 操作
7
４．７． 終了手順
7
５． 特記事項
8


1． はじめに

1．1． 本書の適用範囲

本書は、ロボット向けミドルウェアOpen RTM上で車輪型移動ロボット「ビーゴ」においてジャイロセンサを用いて、任意の方向に旋回制御を行う知能モジュールの仕様について記述した文書である。

1．2． 関連文書
表 １‑１ 関連文書
	No.
	文書名
	備考

	1
	CR09-1246　ジャイロセンサ（旋回制御）（群）
カタログ
	


1．3． 本書を読むにあたって

本書はRTミドルウェア、RTコンポーネント(以下、RTC)に関する基本知識を備えた利用者を対象としている。RTミドルウェア、RTCについては下記を参照のこと。

OpenRTM-aist Official Website:

http://www.is.aist.go.jp/rt/OpenRTM-aist/
1．4． 動作環境

　　　　　検証に用いた動作環境は以下のとおりである

	OS
	WindowsXP Professional SP3

	RTミドルウェア
	OpenRTM-aist-1.0.0-RELEASE(C++)

	開発言語
	C++

	コンパイラ
	Microsoft Visual C++ 2008 Express Edition

	依存ライブラリ
	OmniORB-4.1.4


2． ディレクトリ構成

　　本書では下記のディレクトリ構成のもと記述する。
　　
　　　　C:\GyroSpin
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     bin   GYIn


           GYInf


           GyroSpin
3． ソフトウェアインストール
　動作に必要なソフトウェアを以下に記す。
　全てのソフトのインストールが完了したらOSの再起動をすること。
3．1． OpenRTM-aist-1.0.0 RELEASE(C++)

C++言語で実装されたRTCを実行するためのRTミドルウェアをインストールする。以下に

　　　　示されるのはVisual C++ 2008(VC9)に対応したものである。
　　　　以下のURLからインストーラをダウンロードし、インストールする。

	インストーラ
	インストールされるプログラム

	omniORB-4.1.4_vc9.msi
	omniORB4.1.4

	Python-2.4.4.msi
	Python2.4.4

	OpenRTM-aist-1.0.0
	OpenRTM-aist-1.0.0-RELEASE_vc9_100212.msi


        ・ダウンロード先URL：


   omniORB-4.1.4_vc9.msi, Python-2.4.4.msi

                http://www.openrtm.org/OpenRTM-aist/html/
                  E3839EE3838BE383A5E382A2E383AB2FC2B2BE78988E382A4E383B3E382B9
                  E38388E383BCE383AB28Windows202C1.0.029.html#x7843b6e
           OpenRTM-aist-1.0.0-RELEASE_vc9_100212.msi
                http://www.openrtm.org/OpenRTM-aist/html/
                  E38380E382A6E383B3E383ADE383BCE383892FC2B2B.html
3．2． Eclipse関連ツール


RTCを接続、状態を監視するためのツールRTSystemEditorをインストールする。RTSystemEditorは

　　　　Eclipseのプラグインとして提供されるものであるため、Eclipseもインストールする必要がある。


以下のURLから「eclipse342_rtmtools100release_win32_ja.zip」をダウンロードし

インストールする。


・ダウンロード先URL：

　　http://www.openrtm.org/OpenRTM-aist/html/


E38380E382A6E383B3E383ADE383BCE383892FRTSystemEditor


E383BBRTCBuilder-1.0.0-RELEASE.html

※JAVA実行環境が未インストールの場合は以下のURLからJREをダウンロードし


　インストールする。


　　・ダウンロード先URL：



http://java.com/ja/download/
4． 実行
4．1． ネームサーバの起動

“スタートメニュー\プログラム\OpenRTM-aist\tools\Start Naming service”を実行する。 

図5.1　ネームサーバ起動結果

4．2． RTSystemEditorの起動


Eclipseを立ち上げその上でRTSystemEditorを起動する。RTSystemEditor上で

NameServiceViewにネームサーバが起動していることを確認する。RTSystemEditorの


使用法は以下のサイトを参照のこと。


RTSystemEditorマニュアル URL:

  http://www.openrtm.org/OpenRTM-aist/html/E3839EE3838BE383A5E382A2E383AB2F


RTSystemEditor_1.0.0.html
4．3． RTCの起動

以下のRTCを起動する。

　・GYIn

　・GYInf

　・GyroSpin

各RTCをひとつづつ起動する。

・GYIn起動
　
　１．Explorerで”C:\GyroSpin\bin\GYIn”ディレクトリを開く

　２．ディレクトリ内に”GYInComp.exe”と”rtc.conf”が存在していることを確認する。

　３．”GYInComp.exe”をダブルクリックし起動する。

・GYInf起動

　
　１．Explorerで”C:\GyroSpin\bin\GYInf”ディレクトリを開く

　２．ディレクトリ内に”GYInfComp.exe”と”rtc.conf”が存在していることを確認する。


　３．”GYInfComp.exe”をダブルクリックし起動する。

・GyroSpin起動

　
　１．Explorerで”C:\GyroSpin\bin\GyroSpin”ディレクトリを開く

　２．ディレクトリ内に”GyroSpinComp.exe”と”rtc.conf”が存在していることを確認する。


　３．”GyroSpinComp.exe”をダブルクリックし起動する。
4．4． 接続

RTSystemEditorを用いて各RTCを接続する。図5.4を参考にコンポーネントのポートを接続する。

ポートの詳細は「旋回制御モジュール機能仕様書」を参照のこと。



図5.4　RTC接続図

4．5． 活性化


接続が完了したら、下記の順にRTCを活性化する。RTSystemEditor上でRTCを右クリックし


メニューから“Activate" を選択することで活性化する。

1. 外部入出力RTC

　　（図5.4の入出力ポートに接続するもの。本モジュールには含まれない） 

2. GYIn

3. GYInf

4. GyroSpin

図5.5　活性化されたRTCの例

4．6． 操作

目標角度入力に目標角度を入力し、現在角度入力に現在角度を入力すると、

右車輪速度出力に右車輪速度（m/min）が、左車輪速度出力に左車輪速度(m/min)が出力される。

4．7． 終了手順


各RTCを以下の順に終了させる。


１．GyroSpin


２．GYInf



３．GYIn

４．外部入出力RTC

5． 特記事項

本モジュールをご利用される場合には、 以下の記載事項・条件にご同意いただいたものとします。
· 本モジュールは独立行政法人 新エネルギー･産業技術総合開発機構の「次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト」内実施者向けに評価を目的として提供するものであり、商用利用など他の目的で使用することを禁じます。
· ドキュメントに情報を掲載する際には万全を期していますが、それらの情報の正確性またはお客様にとっての有用性等については一切保証いたしません。
· 利用者が本モジュールを利用することにより生じたいかなる損害についても一切責任を負いません。
· 本モジュールの変更、削除等は、原則として利用者への予告なしに行います。また、止むを得ない事由により公開を中断あるいは中止させていただくことがあります。
· 本モジュールの情報の変更、削除、公開の中断、中止により、利用者に生じたいかなる損害についても一切責任を負いません。
本モジュールは、富士重工業株式会社の製品であり、権利は富士重工業株式会社に帰属します。
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Starting omniORB omniNames: vostro200:2809





Thu Jul 15 18:29:27 2010:





Starting omniNames for the first time.


Wrote initial log file.


Read log file successfully.


Root context is IOR:010000002b00000049444c3a6f6d672e6f72672f436f734e616d696e672f


4e616d696e67436f6e746578744578743a312e300000010000000000000070000000010102000e00


00003139322e3136382e312e31303800f90a0b0000004e616d655365727669636500030000000000


0000080000000100000000545441010000001c000000010000000100010001000000010001050901


010001000000090101000354544108000000f7d43e4c010003dc


Checkpointing Phase 1: Prepare.


Checkpointing Phase 2: Commit.


Checkpointing completed.
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