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Abstract— In this paper, an RT-Component which provides Web services is developed based on OpenRTM-
aist-0.4.0. This component acts as a gateway between RT-Middleware and SOAP. As an exmanple, we
implement a Web service server RT-Component which returns data input from its InPort according to the
request of SOAP client.

1. はじめに
日常生活を支援する次世代のロボットシステムでは，

ユーザの多様で高度なニーズに応えるため，様々な機
器やロボット間の相互連携や，ネットワークを介した
システム全体としてのサービスの提供が要求される．
ロボットの機能要素をモジュール化して，それらを

組み合わせることにより，ロボットシステムを容易に
構築するための共通プラットフォームとして，RTミド
ルウエアの研究開発が行われている1)．インタフェー
スを共通化し RTコンポーネントとしてモジュール化
することで，様々な RT製品の相互利用や，コンポー
ネントの再利用によるシステム開発効率の向上が見込
まれる．一方，通信ネットワークを介した情報サービ
スに関しては，SOAPを利用したWebサービスが主流
となりつつあり，両プロトコルでの相互接続が可能に
なれば，ロボットシステムの提供するサービスの多様
化・充実が期待される．
著者らはこれまでに，Webサービスを利用するクラ

イアント型のRTコンポーネントについては構築し，そ
の作成方法を紹介した2)．本稿では，SOAPを利用し
た情報の送受信を可能とするWebサービスサーバ型の
RTコンポーネントを作成したので，それについて紹介
する．

2. Webサービスサーバ型コンポーネント
Webサービスサーバ型コンポーネントが存在すれば，

通信ネットワークを介して，RT コンポーネント化さ
れたロボットシステムや機能部品の情報を取得したり，
それらの遠隔操作が可能となる（Fig. 1）．このとき，
サーバ型コンポーネントが提供するサービスを利用す
るクライアント側は，サービス提供先がRTコンポーネ
ントであることを気にする必要はない．WSDLでサー
ビスのインタフェースを定義し，各コンポーネントが
配布すれば，WSDLをもとにクライアントプログラム
を自由に作成することが可能である．
サーバ型コンポーネントを利用したアプリケーショ

ン例としては，見守りサービスが挙げられる．カメラ
などの複数の計測機器はRTミドルウエアで連携して
見守りを実現する．サーバ型コンポーネントはいくつ
かの機器と接続し，各機器のデータや画像を渡すサー
ビスを持てば，ユーザ側は通信ネットワークを介して
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Fig.1 Web Service Server RT-Component.

必要なときに必要な情報を取得することが可能になる．
　

3. サーバ型コンポーネントの作成方法
本章では，RT ミドルウエアの実装の一つである

OpenRTM-aist-0.4.03), 4)を用いたサーバ型 RT コン
ポーネントの作成方法について具体的に説明する．サー
バ型コンポーネントは，SOAPのサーバプログラムを
RT コンポーネントとしてラッピングすることで構築
できる．SOAPサーバ/クライアントを構築するライブ
ラリはさまざま存在するが，本稿では，C/C++向けの
フリーの汎用 SOAPライブラリ gSOAP5)を利用する
こととする．gSOAPでは，実行ファイル単独で SOAP
サーバの機能を実現できるため，RTコンポーネント化
が容易である．また，WSDLの生成や SSLを利用した
SOAP通信機能も持っている．

3·1 SOAPサービスのインタフェース定義

まず，サーバ型コンポーネントで提供するサービス
のメソッドおよび使用するデータ型を定義するヘッダ
ファイルを作成する．WebサービスではXMLベースの
SOAPメッセージを送受信し，サーバ/クライアント間
の連携が行われる．送受信されるデータはXML Schema
仕様で規定されたデータ型に限られるため，C/C++と
XML Schemaとのデータ型の対応付けを明記する必要
がある．例えば，double型の変数を受け取り，3倍し
て解を返すようなサービスを持つ場合，以下のような
ヘッダファイルを作成する．
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� �
typedef double xsd__double;

int ns__triple(xsd__double a, xsd__double &result);� �
2行目がメソッド定義であり，’__’で区切られた左側
はサービスが定義される名前空間を，右側はメソッド名
を表す．また戻り値は参照 & を付けて引数で定義する．

3·2 スケルトンの生成

作成したヘッダファイルから，gSOAPの soapcpp2
ライブラリを用いてスケルトンのソースファイル群を
生成する．このとき，SOAP/C++のシリアライザ・デ
シリアライザ，スケルトンのヘッダ/ソースファイルな
どが生成され，サービスのインタフェースを定義した
WSDLも生成される．

3·3 RTコンポーネント化
生成したソースファイルを利用して，サーバ型コン

ポーネントを作成する．SOAPサーバに必要な機能を
RTコンポーネントのアクティビティに対応付けると，
• onActivate: サーバの起動
• onExecute: コネクションの受付，サービスの提供
• onDeactivate: サーバの終了処理

となる．rtc-templateを利用して生成したRTコンポー
ネントの実装ファイルにスケルトンのヘッダファイル
を読み込み，メンバ変数に SOAP の実行環境を追加
（struct soap soap;)して，上記のアクティビティは以
下のように実装する．

onActivate� �
soap_init(&soap); //SOAP 実行環境の初期化
SOCKET m=soap_bind(&soap, "host", port, 100);

//host の port 番ポートでサーバ起動� �
onExecute� �
SOCKET s=soap_accept(&soap); //コネクションの受付
soap_destroy(&soap); soap_end(&soap);

//通信関連のデータ解放� �
onDeactivate� �
soap_destroy(&soap); soap_end(&soap);

soap_done(&soap); //SOAP 実行環境の解放� �
最後に，提供するサービスのメソッドを実装し，RT

コンポーネントのソースファイルと生成したスケルト
ン，gSOAPの提供する SOAPランタイムライブラリ
をリンクしてコンパイルすることで，サーバ型 RTコ
ンポーネントが作成される．

4. 実装例
サーバ型コンポーネントの実装例として，InPortに

入力されたデータを出力するサービスを持つコンポー
ネントを作成した．InPortの入力データは今回単純に
整数値としたが，計測機器などと接続しそれらのデー
タを外部に提供するサーバ型RTコンポーネントの簡
易版と考えられる．
サービスの定義ファイルは以下のように作成し，ス

ケルトンのソースを生成する．� �
typedef long xsd__int;

int ns__InPortData(xsd__int &result);� �
rtc-templateを用いて，InPortを一つ持つRTコンポー
ネントを生成し，アクティブティなどを前章で示した
ように実装する．ここで，クラスが異なるため SOAP
サービス側からRTコンポーネントのポートには直接
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Fig.2 Result of Web Service Server RT-Component.

　

　

アクセスすることができないため，以下のように追加
する．まず，RTコンポーネントへのポインタを取得す
るために，ポインタ取得用のメソッドを SOAPサービ
ス側で以下のように実装し，コンポーネントのコンス
トラクタ内で呼び出されるようにする．� �

ServerRTC *g_RTCptr;

void setRTCptr(ServerRTC *RTCptr){

g_RTCptr = RTCptr;

}� �
次に，ポートのデータを間接的に取得するためのメソッ
ドをコンポーネント側に以下のように実装し，これを
用いて InPortのデータを取得する．� �

public:

long ServerRTC::get_data(){

m_inIn.read(); //m_inIn InPortのインスタンス
return m_in.data; //m_in バッファ

}� �
Fig. 2に作成したサーバ型コンポーネントの実行結

果を示す．データを出力する側のコンポーネントは常
に 100を出力するように実装した．クライアントプロ
グラムは，サーバ型コンポーネントのWSDLをもとに
コンポーネントからデータを10回取得するように実装
し，きちんとデータが取得できていることを確認した．

5. おわりに
本稿では，Webサービスサーバ型のRTコンポーネ

ントを作成し，その実装方法を具体的に説明した．Web
サービスサーバ型のコンポーネントにより，ユーザは
サービス提供先がRTコンポーネントであることを気
にする必要なく，通信ネットワークを介して，RTコン
ポーネント化されたロボットシステムからの情報取得
や遠隔操作が可能となる．なお，今回作成したサーバ
型コンポーネントについては公開する予定である．
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