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ポート名 データ型 説明 備考
x_out TimedDouble X軸の座標を出力 単位:[mm]
y_out TimedDouble Y軸の座標を出力 単位:[mm]
theta_out TimedDouble 機体の角度を出力 単位:[degree]

概要：
屋外での自律移動を行うことを想定して路面画像

を用いた自己位置推定コンポーネントを作成しまし
た．

特徴：
路面画像のオプティカルフローを観測
滑りの影響のない自己位置推定を実現
ロボットの機械的な要素への接続が不要

インタフェース：
DFITコンポーネントは，現在の推定座標(x,y)と

推定角度を出力します．
(OpenRTM-aist-0.4.1)

ライセンス（公開条件）：
日立情報制御ソリューションズ社製のIP7000BDを制御す

るソースコード及びライブラリを除き，DFITコンポーネントの

著作権は，芝浦工業大学水川研究室に帰属します．
IP7000BDを制御するソースコード及びライブラリの著作権
は，開発元の”日立情報制御ソリューションズ”にあります．

ロボットの左右に装着した2台のカメラで
路面画像のオプティカルフローを測定します．
ロボットの移動機構の構成を選ばない実装，
滑りの影響を受けない測定が特徴です．

DFITとは

屋外適用
実質的な処理は画像処理ボード
「IP7000BD」で行うため，
PCの負荷を軽減できます．

画像処理
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IP7000BD

開発環境・動作環境
・WindowsXP
・Microsoft Visual Studio 2005 
・RT-Middleware(OpenRTM-aist-0.4.1)

測定速度
静止時：約20[ms]
移動時：約60[ms]

影の差す路面：
増分符号相関処理によって，測定途中に

影が差しても測定が続行できます．

処理前

処理後

日光の差す路面：
0.25[ms]～8[ms]のシャッタースピードから，

適切なシャッタースピードを自動選択します．


