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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」において磁気ガイドセンサを用いて、磁気情報板の情報管理を行う知能モジュールの検証について記述した文書である。

1．2． 関連文書
表 １‑１ 関連文書
	No.
	文書名
	備考

	1
	磁気情報板情報管理モジュール

機能仕様書
	磁気情報板情報管理モジュールの機能仕様について記載。

	2
	磁気情報板情報管理モジュール

検証仕様書
	磁気情報板情報管理モジュールの検証仕様、試験項目及び成績について記載。

	3
	磁気情報板情報管理モジュール

操作手順書
	磁気情報板情報管理モジュールの操作の手順について記載。


1．3． 本書の対象者

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/
1．4． 参考資料

　　　　　磁気情報板情報管理モジュールの検証に際して主の参考にした資料は、以下の通りである。

表 １‑２ 参考資料
	No.
	文書名
	備考

	1
	OpenRTM-aist Official Website
	URL：http://www.openrtm.org/OpenRTM-aist/html/index.html


2． 検証の目的

　　
磁気情報板認識モジュールから出力された磁気ガイドセンサの値が、正しく[mm]単位に変換され、

出力されることを確認する。
3． 検証仕様

　
検証仕様、試験項目及び成績については「磁気情報板情報管理モジュール　検証仕様書」を参照の

こと。
4． 結果・課題

磁気情報板認識モジュールの値に対し、仕様通りに変換され、[mm]単位の値が出力されていた。

検証結果として、設定した合格基準を満たす結果となった。

5． 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。
本書は、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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