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1. はじめに 

1.1. 目的 

本書は、「次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト」の「ロボット知能ソフトウェア再利用性向上技術の開

発」における、来訪者受付システムの関する制御端末の動作、機能、性能、機器構成、外部環境等の規定、

規格を記載した文書である。 

1.2. 本書での書式 

本文書で使用している記号・書式の目的を下表に示す。 

 

表.書式一覧 

 

1.3. 用語の定義、略語 

表.用語の定義、略語一覧 

 

1.4. 参考資料 

本書を作成するにあたり参照した文書・資料を下表に示す。 

 

表.参考資料一覧 

 
 

 



 

2. 概要 
テーブルの上に置かれている、飲み物の取り出し、RH のドリンクホルダへの飲み物の設置を行う。 

2.1. 動作規定 

� PA10 は通常待機姿勢となっており、制御端末から指示が来ない限り一切の動作を行わないものとする。 

� 飲み物を取り出す際は 190ml 缶の形状を認識することとし、人間の補助なしに缶を把持することとする。 

� 指定された飲み物が存在しない際は、制御端末へ通知を行う事とする。 

� 取り出した飲み物は RH 上のドリンクホルダに直接積み込むこととする。 

� RH への積載が終了した際には待機姿勢となり、待機状態となることとする。 

2.2. システム概要 



 

2.2.1. ハードウェア構成 

本システムのハードウェア構成について以下に記す。 

 

図.ハードウェア構成図 

 



 

2.2.2. ハードウェア仕様 

 本システムのハードウェア 使用した機器の仕様などについて以下に記す。 

 本システムのハードウェア仕様について以下に記す。 

 

 【PA10 システム用制御 PC】 

  ①デスクトップ PC 

     
 

 【ロボットアーム・ハンド用制御 PC】 

  ②デスクトップ PC 

     
 

 【ロボットアーム】 

  ③運動制御ボード 

     
 

 

 

  



 

④サーボコントローラ 

    
 

  ⑤ロボットアーム本体 

    
 

 【ロボットハンド】 

  ⑥デジタル入出力ボード 

    
 

  ⑦ロボットハンドコントローラ 

    
 

  ⑧ロボットハンド本体 

    
 

 

 



 

 【ビジョンシステム(RH 認識)用制御 PC】 

  ⑨デスクトップ PC 

    
 

 【カメラ】 

  ⑩、⑭IEEE1394b インターフェース 

    
 

  ⑪、⑮IEEE1394b ハブ（5Port） 

    
 

  ⑫、⑯IEEE1394b カメラ（×3） 

    
 

  ⑬、⑰マシンビジョンレンズ（×3） 

    
 

 



 

3. 状態 

3.1. 対応サービス 

表.対応サービス一覧 

 

3.2. イベント （RS002で見直し） 

表.イベント一覧 

 
 

 



 

3.3. ステータス （RS002で見直し） 

図.ステータス遷移図 

 
 

 

 



 

表.ステータス一覧 

 
 

 



 

4. 機能・動作 

4.1. 各機能の説明 

4.1.1. 起動 （RS002で見直し） 

PA10 で使用する全モジュールの起動が完了し、待機状態に移行が完了した時点で 

制御端末へ起動通知を送信し、動作可能であることを連絡する。 

制御端末が起動していないときは、待機状態へ移行せず、10 秒周期で制御端末が起動しているか確認を

行い確認後、起動通知を送信し待機状態へ移行を行う。 

4.1.2. 終了 （RS002で見直し） 

PA10 端末の終了処理を開始時、制御端末へ動作不可能となることを、終了通知にて連絡を行う。 

4.1.3. エラー通知 （RS002で見直し） 

PA10 に付属する機器の故障、モジュールの異常が発生した場合、制御端末へエラー通知を行うと共にそ

の情報の通知を行う。 

4.1.4. 割り込み （RS002で見直し） 

制御端末より、割り込み通知が来た場合、下記の対応を行うものとする。 

 

1.終了通知 

現在行っているサービス(ステータス)処理が終了後、待機状態へ移行を行う。 

 

2.エラー通知 

   現在行っているサービス(ステータス)処理が終了後、待機状態へ移行を行う。 



 

4.1.5. 給仕 

4.1.5.1. 飲み物搭載 

制御端末から、搭載依頼イベント受信後、指示された個数の飲み物を RH へ搭載する。 

搭載作業の手順は、以下の順番で行うものとする。 

また、PA10、RH、飲み物、等 搭載に必要な機材の配置は、図.飲み物搭載配置図 に示す。 

 

図.飲み物搭載配置図 

 

 
 

 

 



 

1. RH 位置計測 

 RH 位置計測カメラと画像認識モジュールを使用して RH の位置計測を行い 

 その位置情報より、ドリンクホルダの穴の位置を算出する。 

 

  ●ステレオカメラと画像認識モジュールを使用して、RH についているマーカーを目印に RH 座標  

位置の計測を行う。 

     ●ステレオカメラの設置位置は、図.飲み物搭載配置図に示す位置とする。 

     ●使用するマーカーは、図.RH 位置用マーカー（今回はドリンクホルダをマーカー）とする。 

     ●マーカーが見つからない場合、制御端末へ搭載不可であることを通知。 

     ●マーカーの位置算出後、RH に搭載されているドリンクホルダの穴の位置座標を算出する。 

 

    図.RH 位置用マーカー（ドリンクホルダ） 

        
 

 

 



 

図.RH 位置用マーカー（ドリンクホルダ）の位置(RH 台車真上方向から見たもの) 

 
 

 

 

図.RH 位置用マーカー（ドリンクホルダ）の高さ 

 

 

 
 



 

2.飲み物位置計測 

  飲み物位置計測カメラと画像認識モジュールを使用して飲み物の位置座標、個数を算出する。 

（個数算出については、今回未対応とする） 

 

   ・ステレオカメラと画像認識モジュールを使用して、テーブルの上にある認識確度が基準以上の数値    

（PA10 詳細設計書に記載）の飲み物の位置を計測する。 

   ・ステレオカメラの設置位置は、図.飲み物搭載配置図に示す位置とする。 

   ・認識可能な飲み物の形状は下記(図.飲み物の形状)とする。 

   ・飲み物が「ない」もしくは、制御端末からの個数分無い場合、制御端末へ搭載不可であることを通知。 

 

図.飲み物の形状（190ml 缶） 

 
 



 

3.RH への搭載 

 ドリンクホルダの位置情報と飲み物の位置情報より、以下の優先順位で 

 制御端末から指示された個数分、飲み物を RH へ搭載する。 

 搭載完了後、待機姿勢に移動し、制御端末へ搭載完了の通知を送信を行う。 

 

  ・RH へ近い位置の飲み物から順番に搭載を行う。（（今回は未対応とする。） 

  ・ドリンクホルダへの搭載順番は以下の図で示す順とする。 

 

図.ドリンクホルダ搭載説明図 

 
 

 



 

5. その他 

5.1. 延期要求 

 ・遅延要求※１ 

   「（遅延要求※１）」として記載している仕様については 

   RS002 として未実装の状態であり、RS004 で仕様から見直しを行うものとする。 

 

 ・4.3.1.1.2.飲み物位置計測 

  「飲み物位置計測カメラと画像認識モジュールを使用して飲み物の位置座標、個数を算出する」仕様 

について個数算出については、使用した認識モジュール(VVV)が未対応の為、今回未対応とする。 

 

 ・4.3.1.1.3.RH への搭載 

  「RH へ近い位置の飲み物から順番に搭載を行う。」仕様について 

   使用した認識モジュール(VVV)が未対応の為、今回は未対応とする。 

5.2. その他の要件 

 特になし。 

5.3. 特記事項 

本書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。 

 

� 本書は独立行政法人 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。 

� 本書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。 

� 利用者が本書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。 

� 本書の変更、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。 

� 本書の情報の変更、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。 

 

【連絡先】 

  RTC 再利用技術研究センター 

  〒101-0021 東京都千代田区外神田 1-18-13 秋葉原ダイビル 1303 号室 

  Tel/Fax：03-3256-6353 E-Mail：contact@rtc-center.jp 
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