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概要：
PA10のアームに添付したマーカを環境に固定したカメ
ラで観測することで、カメラのキャリブレーションとPA10
－カメラ間の座標の一致を同時に行います。

特徴：
�PA10にマーカを添付するのみでカメラキャリブレーシ
ョンを行うことができます。
�ロボットとカメラの座標系も同時に合わせるため、視
覚モジュールの結果を簡単利用することが可能です。

インタフェース：

（OpenRTM-aist-1.0.0, Ubuntu 10.04）

ライセンス（公開条件）：
実行ファイルを有償で公開予定。
産業技術総合研究所が著作権を保持します。
詳細については別途お問い合わせください。
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PA10と組み合わせたカメラキャリブレーションシステムの接続例

PA10と組み合わせた
カメラキャリブレーションRTC群

アームの分解運動速度制御RTC群

ステレオ画像取得RTC

詳細インタフェース

【型】 TimedEPBM 
【要素】
RTC::Time tm;
EPBMData data;  //Netpnm形式×画像枚数

ステレオ画像入力（データポート）

【型】 TimedDoubleSeq 
【要素数】 3×4
この要素は以下の式を満たす：

キャリブレーション結果出力（データポート）



































=

















1
1

row

col

111098

7654

3210

Z

Y

X

pppp

pppp

pppp

λ


