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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」のジャイロセンサの認識（データ入力）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
本書の関連文書は下表の通り。

表 １‑１ 関連文書
	No.
	文書名
	備考

	1
	CR09-1233  磁気ガイドセンサ走行制御（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/
2． 機能仕様

2．1． 機能概要

本知能モジュールは、磁気ガイドセンサからの入力データを[mm]単位に変換し、出力する。

2．2． モジュール構成

2．3． ターゲットハードウェア

本知能モジュールの対象となるハードウェアは、車輪型移動ロボット「ビーゴ」である。ハードウェア構成及びその仕様は以下の通りである。

2．3．1． ハードウェア構成

　　　　　

2．3．2． ハードウェア仕様

2．3．2．1． ロボット本体仕様

	項目
	内容

	名称
	ビーゴ

	サイズ
	L312[mm]×D245[mm]×H282[mm]

	重量
	約3[Kg]（ノートパソコン、バッテリ除く）

	速度
	最大　約50[cm/sec]

	操舵
	左右車輪の回転差


2．3．2．2． 磁気ガイドセンサ仕様

	項目
	内容

	名称
	磁気ガイドセンサ

	動作距離
	35±5[mm]

	アナログ出力
	0～10[V]

（磁気ガイドセンサと磁気情報板の位置に対応した偏差アナログ出力）


2．3．2．3． Ａ／Ｄコンバータ仕様

	項目
	内容

	型式
	GY3210-PSOCEVALI

	メーカ
	Cypress　Micro　Systems

	デジタル入力
	0～5[V]

	シリアル出力
	48，64～95

	動作ソフトウエア
	富士重工業㈱にて作成


2．3．2．4． 制御ＰＣ仕様

	項目
	内容

	名称
	Let’s　Note

	型式
	CF-W8EWJAJR

	メーカ
	パナソニック

	OS 
	WindowsXP

	メモリ
	1[GB]

	ハードディスク
	120[GB]


3． RTC仕様

3．1． MGIn（磁気情報板認識）

3．1．1． 機能概要

本コンポーネントは、磁気ガイドセンサからの取得データを入力し、格納アドレスに格納する。磁気ガイドセンサからの取得データは、センサ中心に対する磁気情報板の位置である。

3．1．2． 動作環境

	動作OS
	WindowsXP

	開発言語
	C++言語

	コンパイラ
	VisualStudio2008 C++ Express Edition

	RTミドルウェア／バージョン
	Open RTM-aist-1.0.0

	依存パッケージ
	特になし


ポート情報

A) データポート（InPort）

	名称
	型
	データ長
	説明

	sensor
	TimedChar
	1
	磁気情報板位置

（48：磁気なし、

　　 64～95：偏差データ）


B) データポート（OutPort）

	名称
	型
	データ長
	説明

	buff
	TimedChar
	1
	磁気情報板位置

（48：磁気なし、

　　 64～95：偏差データ）


C) サービスポート（Provider）
　特になし

D) サービスポート（Consumer）
　特になし

3．1．3． コンフィグレーション

特になし

3．1．4． 入出力データフォーマット

特になし

3．1．5． サービスポートI/F仕様

特になし

3．1．6． 設定ファイル

特になし

MGInf（磁気情報板情報管理）

3．1．7． 機能概要

本知能モジュールは、磁気ガイドセンサからの入力データを[mm]単位に変換し、出力する。

3．1．8． 動作環境

	動作OS
	WindowsXP

	開発言語
	C++言語

	コンパイラ
	VisualStudio2008 C++ Express Edition

	RTミドルウェア／バージョン
	Open RTM-aist-1.0.0

	依存パッケージ
	特になし


ポート情報

A) データポート（InPort）

	　　名称
	型
	データ長
	説明

	buff
	TimedChar
	1
	磁気情報版位置

（48：磁気なし、

64～95：偏差データ）


B) データポート（OutPort）

	名称
	型
	データ長
	説明

	mger
	TimedChar
	1
	磁気情報板位置[mm]


C) サービスポート（Provider）
　特になし

D) サービスポート（Consumer）
　特になし

3．1．9． コンフィグレーション

特になし

3．1．10． 入出力データフォーマット

特になし

3．1．11． サービスポートI/F仕様

特になし

3．1．12． 設定ファイル

特になし
4． 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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