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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に関する PA10 のシステムや機能などの設計に関連した内容を記載し

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 
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2. システム構成 

2.1.1. a. システム配置図 
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2.1.2. b. モジュール構成図 

 
※ControlTerminal RTC は PA10 システムの外部とする。 
 

表：PA10 システムモジュール一覧 

 

 



 

 4 

 

2.1.3. c. フォルダ構成 

各制御 PC におけるモジュールのフォルダ構成は以下の通りとする。 
 

� PA10 システム用制御 PC 
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� ロボットアーム・ハンド用制御 PC 

 
 

� ビジョンシステム（ホルダ認識）用制御 PC 
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3. 動作シーケンス 

図：給仕シーケンス 

 

 
図：ドリンクホルダ認識シーケンス 
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図：ドリンク搭載シーケンス 
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図：分解運動速度制御シーケンス 
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図：角度制御シーケンス 
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4. モジュール仕様 

4.1.1. RTC 仕様 

4.1.1.1. PA10SystemController 

1. 機能概要 

 

PA10 システムの状態管理を行う。また、制御端末より指示をうけた場合には PA10 システムへド

リンク給仕の指示を出す。 

2. 基本情報 

2.1. 動作環境 

種別 RTC 

ベンダ名 RTC 再利用技術研究センター 

バージョン 1.0.0 

動作 OS Ubuntu10.04LTS 

RT ミドルウェア OpenRTM-aist-1.0.0-RELEASE 

開発言語 C++ 

コンパイラ g++ 4.4.3 

依存ライブラリ 特になし 

 

2.2. 動作条件 

実行周期 デフォルト(1000Hz) 

 

2.3. 格納場所 

ソース一式 PCforSystemController/src/GeneralController/PA10SystemContr
oller 

 

3. ポート情報 

サービスポート(prov)名 インターフェース名 説明 

PA10SysCtrlrProv SystemControl PA10 システムの制御 

サービスポート(cons)名 インターフェース名 説明 

ControlTerminalCons StateChangeFromPA10 制御端末へ PA10 の状態通

知 

 



 

 11 

 

4. サービスポート I/F 仕様 

SystemControl 
 

4.1 PA10GetStatus 

 
 
4.2 PA10SetStatus 

 
 
4.3 PA10End 
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4.4 PA10DrinkServeReq 

 
 
4.5 PA10ReportError 

 
 

詳細に関しては参考資料２を参照 
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4.1.1.2. HandCtrl 

1. 機能概要 

 

シュンク・ジャパン社製電動式平行ハンド RH707 の制御を行う。 

ハンドの制御は、ハンドを開く／ゆっくり開く／閉じる／ゆっくり閉じる／開口動作を停止させる の

５種類である。 
 

2. 基本情報 

2.1. 動作環境 

 
 

2.2. 動作条件 

 
 

2.3. 格納場所 

ソース一式  device/HandCtrl 

 
 

3. ポート情報 

サービスポート(Prov) 

 
4. サービスポート I/F 仕様 

com_hand 
 

4.1 InitHand 
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4.2 OpenHand 

 
 
4.3 CloseHand 

 
 
4.4 GetHandCond 

 
 
4.5 StopHand 

 
 

詳細に関しては参考資料３を参照 
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4.1.1.3. pa10vel 

1. 機能概要 

 

本コンポーネントは三菱重工業製汎用ロボット PA10 の関節角速度制御を行う。 

2. 基本情報 

2.1. 動作環境 

 
 

2.2. 動作条件 

 
 

2.3. 格納場所 

ソース一式 device/pa10vel 

 

3. ポート情報 

データポート(Inport) 

 
[※1] PA10 の制御パラメータ情報より速度リミットを取得し、判断を行っている。リミット値のデ

フォルトの設定はアーム本体仕様を参照のこと。 
 

データポート(Outport) 

 
[※2]        PA10 の制御パラメータ情報より各軸の角度情報を取得し、出力パラメータとし

ている。リミット値のデフォルトの設定はアーム本体仕様を参照のこと。 
 

サービスポート(Prov) 
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4. サービスポート I/F 仕様 

4.1 move_here_pa10 

 
 
4.2 reset_pa10 

 
 
4.3 init_pa10 

 
 
4.4 on_pa10 
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4.5 off_pa10 

 
 
4.6 end_pa10 

 
 
4.7 set_flg 

 
 

詳細に関しては参考資料４を参照 
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4.1.1.4. ACT_PA10_RH 

1. 機能概要 

 

本コンポーネントは NEDO 知能化プロジェクト作業の作業サブ WG において定められている 

中レベル ACT RTC の共通インターフェースを提供する。 

2. 基本情報 

2.1. 動作環境 

 
 

2.2. 動作条件 

 
 

2.3. 格納場所 

ソース一式 PCforSystemControl/src/MotionController/ACT_PA10_RH 

 

3. ポート情報 

サービスポート(Prov) 

 
 

サービスポート(Cons) 
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4. サービスポート I/F 仕様 

ManipulatorCommonInterface_Middle 
 

4.1. closeGripper 

 
 
4.2. openGripper 

 
 
4.3. getBaseOffset 

 
 
4.4. getFeedbackPosCartesian 

 



 

 20 

 
4.5. getSoftLimitCartesian 

 
 
4.6. moveLinearCartesianAbs 

 
 
4.7. movePTPCartesianAbs 

 
 
4.8. setControlPointOffset 
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4.9. setMaxSpeedJoint 

 
 
4.10. setSoftLimitCartesian 

 
com_ACT 
 

4.11. createCarPosWithElbow 

 
 

詳細に関しては参考資料５を参照 
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4.1.1.5. RMRC 

1. 機能概要 

 

ロボットアームの分解運動速度制御を実現する。 

本知能モジュールでは、目標とする手先位置・姿勢の指定、動作速度の上限指定、 

手先に取り付けるツール長とその姿勢の設定を行う機能がサービスとして提供されている。 

※尚、可動範囲は PA10 架台取り付け中心部分から半径 850mm の球面内とする。 
 

2. 基本情報 

2.1. 動作環境 

 
 

2.2. 動作条件 

 
 

2.3. 格納場所 

ソース一式 PCforSystemControl/src/MotionController/RMRC 

 

3. ポート情報 

データポート(Inport) 

 
 

データポート(Outport) 
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サービスポート(Prov) 

 
 

4. コンフィグレーション情報 

 
 

コンフィグレーションセット 
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5. サービスポート I/F 仕様 

com_frm 
 

5.1. set_param 

 
 

com_fk 
 

5.2. set_tool 

 
 
5.3. get_cur_frm 

 
 
5.4. get_joint_num 
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com_move 
 

5.5. move_to 

 
 
5.6. set_max_joint_vel 

 
 
5.7. move_joint 

 
 
5.8. get_softlimit 
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5.9. set_softlimit 

 
 

6. 依存モジュール情報 

6.1 行列演算ライブラリ 

 
 

6.2 順運動学計算モジュール 

 
現在は本モジュールにおいてロボットアーム固有のパラメータ設定や、順運動学計算の記述が

されている。 

本モジュールはロボットアーム毎に各自でファイルを用意するものとする。制御するロボットア

ームを変更する際は、 

適宜対応するファイルに差し替え、リコンパイルをする。 
 

詳細に関しては参考資料５を参照 
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4.1.2. RTS 仕様 

4.1.2.1. OpenVGR 

1. 機能概要 

作業対象である飲み物（190mm 缶）やドリンクホルダを認識する。 

・飲み物認識結果データは、認識確度が 0.30 以上のものを採用する。 

・ドリンクホルダ認識結果データは、認識確度が 0.20 以上のものを採用する。 
 

2. 基本情報 

2.1. 動作環境 

種別 RTS 

ベンダ名 産業技術総合研究所 

バージョン 1.0.0 

動作 OS Ubuntu10.04LTS 

RT ミドルウェア OpenRTM-aist-1.0.0-RELEASE 

開発言語 C,C++ 

コンパイラ g++ 4.4.3 

依存ライブラリ OpenCV 2.0 
libdc1394-22 

 
 

2.2. 格納場所 

ソース一式 PCforOpenVGR/src 
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2.3. OpenVGR 構成 

OpenVGR は下図のような構成になっている。 

 
 

3. ポート情報 

PTS 外部に対するポートの情報は以下のようになっている。 
 

データポート(Outport) 

 
 

サービスポート(prov) 
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4. サービスポート I/F 仕様 

recogPort 
 

4.1. setModelID 
 

 
詳細に関しては参考資料６を参照 
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4.1.3. スクリプト仕様 

4.1.3.1. キャリブレーション用 PA10 動作スクリプト（VGRcalib） 

概要概要概要概要：作業対象認識のためのカメラ座標キャリブレーションに必要な PA10 の動作を行う。 
 

関数仕様関数仕様関数仕様関数仕様： 
 

 

4.1.3.2. PA10 給仕シナリオスクリプト（PA10DrinkServe） 

概要概要概要概要：制御端末からの給仕指示を受け、PA10 システムによる給仕シナリオ動作を行う。 
 

関数仕様関数仕様関数仕様関数仕様： 
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4.1.3.3. PA10 制御スクリプト（pa10act_ctrl、pa10sim_ctrl） 

� pa10act_ctrl 実機制御用 

� pa10sim_ctrl シミュレータ（VPython）上制御用 

概要概要概要概要：PA10 制御関連 RTC の自動接続、活性化／非活性化を行い、PA10 制御に関する I/F を提

供する。 
 

関数仕様関数仕様関数仕様関数仕様：pa10act_ctrl、pa10sim_ctrl 共通 
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4.1.3.4. ハンド制御スクリプト（hand_ctrl） 

概要概要概要概要：HandCtrl RTC の活性化／非活性化を行い、実機 RH707 制御に関する I/F を提供する。 
 

関数仕様関数仕様関数仕様関数仕様： 
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4.1.3.5. 飲み物認識スクリプト（VGRdrink_ctrl） 

概要概要概要概要：OpenVGR 関連 RTC の自動接続、活性化／非活性化を行い、OpenVGR 制御に関する

I/F を提供する。 
 

関数仕様関数仕様関数仕様関数仕様： 
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4.1.3.6. ホルダ認識スクリプト（VGRholder_ctrl） 

概要概要概要概要：OpenVGR 関連 RTC の自動接続、活性化／非活性化を行い、OpenVGR 制御に関する

I/F を提供する。 
 

関数仕様関数仕様関数仕様関数仕様： 
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5. その他 

5.1. その他の要件 

特になし。 

5.2. 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 

 


