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１．概説

　　まず、当RTCはOpenHRP3内での差動駆動型移動台車ロボットを走行させるために両輪のトルク値を

　算出するためのものであり、シミュレーション時のみの使用を想定しており、ロボット実機を走行させる

　ためのRTCではないことを明記しておく。

　　ロボット中心（差動駆動型移動台車ロボットの駆動輪を結ぶ車軸の中心と定義）の並進速度と旋回速度を
　目標値として受け取り、内部で左右車輪（駆動輪）の目標回転角度と目標角速度を算出する。また、内部で
　保持・算出している現在の車輪回転角度と角速度も用いて、ＰＤ制御にて両輪のモータトルク値を算出する。
　（ver1では、目標回転角度と目標角速度を入力していたが、ver2以降、共通化のため変更。）

　　また、OpenHRP3より両輪の車輪回転角度とロボットのシミュレーション位置姿勢データを取得し、
　該当RTCへ送信する。

　　RTCがActivate化された後、OpenHRP3より、現在の車輪回転角が入力され、かつ、　DriveControlRTC
　より、並進/旋回速度を入力として受け取るとモータ制御処理（トルク送信）を開始する。RTCがDeactivate
　化されるか、入力値が得られなくなった時点で、モータ制御処理（トルク送信）を終了する。
　（ver1では、InventGUIからの「START」「FINISH」ボタンをトリガとしていたが、ver2,3,4ではこの　

　　機能は使用していない。）

　　得られた両輪のトルク値の差異にて、移動台車ロボットの並進・旋回の速度制御を行うことを目的とする。

　　コンポーネントの実行方法は、スクリプト用のディレクトリ内にある"bridge.sh"を実行するのみであり、
　OpenHRP3が実行スタートされると、自動的にActive状態に遷移するようになる。
　（スクリプト内部でOpenHRP3とのデータのやり取りを定義している。）

　　また、取得する目標速度のデータ型は、「次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト」の「移動１サブ

　ワーキンググループ」で作成した、独自型のIDL「IIS.idl」に準拠したものを使用している。

２．動作環境

当RTCの動作に必要な環境を表2-1に記す。

表2-1　動作環境詳細表
	区分
	要求環境
	参考

	動作OS
	Ubuntu Linux 8.04以上を推奨
	バージョン9.04以降での動作未確認

	OpenRTM
	OpenRTM-aist-1.0.0-RELEASE(C++)
	OpenRTMの動作に必要なパッケージを含む

	OpenHRP
	OpenHRP-3.1.0.beta4
	OpenHRPの動作に必要なパッケージを含む

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	


３．入出力ポート情報
各入出力ポートのイメージを図3-1に記す。


[image: image1]
図3-1　 入出力ポートイメージ図
各入出力ポートについての説明を以下に記す。
※各ポートの接続先RTCに関する詳細は「PortConnection.pdf」ファイルを参照のこと。　

３．１．データポート

各データポートの詳細を表3.1-1に記す。

表3.1-1　データポート詳細一覧表
	入出力
	ポート名
	データ型
	説明

	入力
	TargetVelocity
	TimedVelocity
 (＊1参照)
	ロボット中心の目標並進・旋回速度。

vx：X方向の並進速度[m/s]

vy：Y方向の並進速度[m/s]

w：旋回速度[rad/s]

id : ID用配列（未使用）

error:エラーコード用配列（未使用）
tm：タイムスタンプ[sec][nsec]

	
	InCurrentWheelAngle
	TimedDoubleSeq
	ロボット両輪の車輪回転角度(絶対値)

data[0]：左車輪回転角度[rad]

data[1]：右車輪回転角度[rad]

tm：タイムスタンプ[sec][nsec]

	
	InSimulatedPosition
	TimedDoubleSeq 
	シミュレーション上の自己位置・姿勢行列。

data[0]：X[m]

data[1]：Y[m]

data[2]：Z[m]

data[3-11]：３×３の姿勢行列

tm：タイムスタンプ[sec][nsec]

	出力
	Torque
	TimedDoubleSeq
	ロボット両輪のモータトルク値

data[0]：左車輪トルク

data[1]：右車輪トルク

tm：タイムスタンプ[sec][nsec]

	
	OutCurrentWheelAngle
	TimedDoubleSeq
	ロボット両輪の車輪回転角度(絶対値)

data[0]：左車輪回転角度[rad]

data[1]：右車輪回転角度[rad]

tm：タイムスタンプ[sec][nsec]

（[InCurrentWheelAngle]で取得したデータ

　そのものと同じ）

	
	OutSimulatedPosition

ToInventGUI
	TimedDoubleSeq
	シミュレーション上の自己位置・姿勢角情報。

data[0]：X[m]

data[1]：Y[m]

data[2]：Z[m]

data[3]：θ[rad]

tm：タイムスタンプ[sec][nsec]

	
	OutSimulatedPosition

ToLocalization
	〃
	〃


（＊１）「TimedVelocity」型について
　　　　本データ型は、OpenRTMデフォルトの型ではなく、「次世代ロボット知能化技術開発プロジェクト」

　　　の「移動１サブワーキンググループ」でIDLファイル(IIS.idl)を作成し、その中で定義した型である。　

　　　　以下に定義部分を記す。
   ---------------------------------------------------------------------------------------------
module IIS {


struct TimedVelocity {



RTC::Time tm;



sequence<long> id;


double vx;


double vy;



double w;


sequence<double> error;

};  
};
   ---------------------------------------------------------------------------------------------

３．２．サービスポート

３．２．１．サービスポート詳細

各サービスポートの詳細を表3.2.1-1に記す。

表3.2.1-1　サービスポート詳細一覧表

	Provider

	ポート名
	インタフェース名
	説明

	InventGUIProvPort
	Motor
	走行/停止などの指令と、PD制御ゲインパラメータの動的変更指令などを取得する。

	BumpProvPort
	Motor
	Bump障害物検知指令を取得する。

	Consumer

	ポート名
	接続先Provider名
	説明


３．２．２．サービスポートインタフェース仕様
各インタフェースの仕様についての説明を以下に記す。

３．２．２．１．Motorインタフェース

　以下に、当インタフェースが有する、各メソッドの仕様を記す。(1)以外は中身の処理の実装は現在T.B.D状態である。
（１）「SetPDGain」メソッド

表3.2.2.1-1 SetPDGainメソッド仕様一覧
	メソッド名
	SetPDGain

	引数
	名称
	型
	I/O
	説明

	
	PGainL
	double
	入力
	左車輪モータのPゲイン

	
	PGainR
	double
	入力
	右車輪モータのPゲイン

	
	DGainL
	double
	入力
	左車輪モータのDゲイン

	
	DGainR
	double
	入力
	右車輪モータのDゲイン

	戻り値
	値
	説明

	
	void
	

	説明
	PD制御ゲインパラメータを取得し、内部でセットする。

	備考
	InventGUIからのcallのみを内部で想定。


（２）「Start」メソッド

表3.2.2.1-2 Startメソッド仕様一覧
	メソッド名
	Start

	引数
	名称
	型
	I/O
	説明

	
	void
	
	
	

	戻り値
	値
	説明

	
	void
	

	説明
	Start指令。(T.B.D)

	備考
	InventGUIからのcallのみを内部で想定。


（３）「Finish」メソッド

表3.2.2.1-3 Finishメソッド仕様一覧
	メソッド名
	Finish

	引数
	名称
	型
	I/O
	説明

	
	void
	
	
	

	戻り値
	値
	説明

	
	void
	

	説明
	Finish指令。(T.B.D) 

	備考
	InventGUIからのcallのみを内部で想定。


（４）「Clear」メソッド

表3.2.2.1-4 Clearメソッド仕様一覧
	メソッド名
	Clear

	引数
	名称
	型
	I/O
	説明

	
	void
	
	
	

	戻り値
	値
	説明

	
	void
	

	説明
	Clear指令。(T.B.D) 

	備考
	InventGUIからのcallのみを内部で想定。


（５）「Stop」メソッド

表3.2.2.1-5 Stopメソッド仕様一覧
	メソッド名
	Stop

	引数
	名称
	型
	I/O
	説明

	
	void
	
	
	

	戻り値
	値
	説明

	
	void
	

	説明
	Stop指令。(T.B.D)

	備考
	BumDetectionRTCからのcallのみを内部で想定。


４．コンフィグレーションパラメータ情報
４．１．コンフィグレーションパラメータの変更方法
各コンフィグレーションパラメータは以下の2つの方法で変更可能。

<変更方法１>

RtSystemEditorのConfigurationViewでの変更。
<変更方法２>

同ディレクトリ内のRTC名.confファイルでの変更。

RTCの起動時に読み込まれRtSystemEditorのConfigurationViewに表示される。

４．２．コンフィグレーションパラメータ詳細
各コンフィグレーションパラメータの詳細を表4.2-1に記す。

表４.2-1　コンフィグレーションパラメータ詳細一覧表
	名前
	データ型
	単位
	Default

値
	設定範囲
（推奨）
	(注)反映

タイミング
	説明

	PGainL
	double
	-
	5.0
	0.0以上
	常時
	左車輪モータのPゲイン

	DGainL
	double
	-
	2.0
	0.0以上
	常時
	左車輪モータのDゲイン

	PGainR
	double
	-
	5.0
	0.0以上
	常時
	右車輪モータのPゲイン

	DGainR
	double
	-
	2.0
	0.0以上
	常時
	右車輪モータのDゲイン

	SimulatedOffsetX
	double
	m
	0.0
	固有値
	初期化時
	シミュレーション原点位置オフセット（ΔX[m])

(詳細は以下[*1]参照)

	SimulatedOffsetY
	double
	m
	0.0
	固有値
	初期化時
	シミュレーション原点位置オフセット（ΔY[m])
(詳細は以下[*1]参照)

	SimulatedOffsetAngle
	double
	rad
	0.0
	固有値
	初期化時
	シミュレーション原点姿勢オフセット（Δθ[rad])

(詳細は以下[*2]参照)

	leftWheelID
	int
	-
	0
	固有値
	初期化時
	左駆動輪のID番号

	rightWheelID
	int
	-
	1
	固有値
	初期化時
	右駆動輪のID番号

	radiusOfLeftWheel
	double
	m
	0.1
	固有値
	初期化時
	左駆動輪の車輪半径

	radiusOfRightWheel
	double
	m
	0.1
	固有値
	初期化時
	右駆動輪の車輪半径

	lengthOfAxle
	double
	m
	0.441
	固有値
	初期化時
	左右駆動輪間の長さ

	radiusOfBodyArea
	double
	m
	0.45
	固有値
	初期化時
	ロボット車体全体を円で囲んだ場合の半径。安全を考慮したエリア定義用


（注）OpenRTM-1.0.0では、コンフィグレーションパラメータは常時変更可能だが、変更を反映するタイミングをRTC内部で２種類設けており、コンフィグレーションパラメータの変更が反映されるのは、上表内に記述のタイミング時のみである。
　  [＊1] 「シミュレーション位置オフセット」値
　　　　モデルの原点が「差動駆動型移動台車ロボットの駆動輪を結ぶ車軸の中心」と一致していない場合に、
　　　X,Y方向のズレを調整するための、当パラメータのセットが可能。ここを設定しておかないと、シミュ
　　　レーション位置姿勢をローカライズ処理に使用する場合に整合性が取れなくなる。

　　　　なお、モデルのXYZ座標系において、原点O(Xo,Yo)-->車軸中心P(Xp,Yp)となるように符合をとっ
　　　た値「ΔX=Xp-Xo」「ΔY=Yp-Yo」をオフセット値とする。
　　　　例として、RH0モデルの場合、原点に対して車軸中心が、X軸方向に"0[m]"、Y軸方向に"0.045795[m]"
　　　にあるため、「SimulatedOffsetY」に「0.045795」をセットする。

　　[＊2] 「シミュレーション姿勢オフセット」値
　　　　モデルをどの軸の正方向を姿勢角度が０度となるように定義しているかにより、OpenHRP3から
　　　取得する姿勢角度とオドメトリの姿勢角度でズレが生じる。例えば、X軸正方向を０度となるように定
　　　義してあれば問題無いが、Y軸正方向を０度となるように定義されていれば、オドメトリの姿勢角度と
　　　９０度のズレが生じる。このずれの角度をオフセット値とし、補正を行う。

　　　　X軸正方向を０度とし、半時計周りに何度ずれているのかを単位radで入力する。

　　　　例として、RH0モデルの場合、Y軸正方向が「０度」となるように作成されているので、X軸正方
　　　向を「０度」に合わせるべく、「SimulatedOffsetAngle」に「1.5708」をセットする。
５．動作説明
５．１．動作フロー

　当RTCの動作フローを以下に記す。
　なお、当RTCでは、OpenRTMで用意されているRTCアクションの内、以下の４つのみ使用している。その他は、コメントアウトしてあるため、ここでは説明を割愛する。
（１）MotorControlRTC全体の状態遷移の流れ


[image: image2]
図5.1-1　MotorControlRTC全体の流れ
※上図の配色は、RtSystemEditorでのRTC表示色。
　　　なお、「SVC_impl」は、当RTCが有するサービスポートProvider用のインスタンスが同時に起

　　動されていることを表している。

　　　以降、各アクション（RTCの状態）内での処理を説明する。

（２）onInitializeアクション内での動作フロー


[image: image3]
図5.1-2　onInitialize動作フロー図
（３）onActivatedアクション内での動作フロー

[image: image4]
図5.1-3　onActivated動作フロー図
（４）onDeactivatedアクション内での動作フロー


[image: image5]
図5.1-4　onDeactivated動作フロー図
（５）onExecuteアクション内での動作フロー

　　以下、「メイン処理部」「サービスポートチェック部」「シミュレーション位置姿勢算出部」の３つに
　分けて動作フローを示す。

　（４－１)メイン処理の流れ


[image: image6]
図5.1-5　onExecuteメイン動作フロー図
　（４－２) サービスポートチェック処理の流れ


[image: image7]
図5.1-6　onExecuteサービスポートチェック部動作フロー図
　（４－３) シミュレーション位置姿勢算出処理の流れ


[image: image8]
図5.1-7　onExecuteシミュレーション位置姿勢算出部動作フロー図
５．２．動作詳細
当RTC内部で行っている主な処理内容を以下に記す。
５．２．１．コンストラクタ部
コンストラクタでは、以下の処理を行う。

各DataPortやServicePortの設定（RTM共通)
　　OpenRTM共通項目で、ソース雛形をgenerateする際に自動作成されている。

５．２．２．onInitializeアクション部
（１）onInitialize部では、主として、コンフィグレーションパラメータのデフォルト値のバイン
　　　ディング処理を行う。これはOpenRTM共通項目で、ソース雛形をgenerateする際に自動
　　　作成されている。
（２）Outデータポート用の配列サイズの設定

　　出力送信すべきデータをDataPortで送信するが、sequence型で定義されてた配列を送信

　するので、事前にサイズをセットする。

５．２．３．onActivatedアクション部
onActivated部では、以下の４つの処理を行う。

（１）初期化処理

　　当RTCがもつプロパティ変数の初期化を行う。基本的に、ロボットが原点位置(0,0)に停止し、

　車輪エンコーダも０であると想定している。また、ステータスやフラグなども全てOFFにする。
（２）コンフィグパラメータの設定

　　４章の表４.2-１にて反映タイミングが「初期化時」とあるコンフィグパラメータについての　

　み、ここで、内部の別変数に格納し直す。これにより、ACTIVE期間中にパラメータの変更反

　映をロックする。以後、再度ACTIVE→INACTIVE→ACTIVEと遷移しない限りは、再設定は

　出来ないことを想定する。
（３）入力データポートのアップデート

　　初期化処理として、データInPortのバッファをupdateし、ゴミ値があれば取り除くような

　処理を行う。（この処理は不要かもしれないので、いずれ削除の可能性あり。）
（４）デバッグファイルオープン

　　ソース内でデバッグモードが指定されている時に、デバッグ出力用のファイルオープン処理を

　行う。

５．２．４．onDeactivatedアクション部

　onDeactivated部では、ソース内でデバッグモードが指定されている時に、開かれているデバッグ用のファイルのクローズ処理のみ行う。

５．２．５．onExecuteアクション部

　onExecute部では、以下の処理を行う。ここが当RTCのメイン処理で多くの機能を有しているので、各節に分けて内部の処理内容やアルゴリズムを記していく。
５．２．５．１．PDゲイン値の取得
　　　　　　コンフィグレーションパラメータとして設定されている、両輪のPDゲイン値であるが、GUI

　　　　　ツールのRtSystemEditorでの変更とは別に、InventGUI画面での入力値をサービスポートから

　　　　　反映させる機能にも対応している。ACTIVE期間中に動的に変更が可能である。

　　　　　（ただし、現在InventGUI側での設定機能が未実装なため、システムとしてはT.B.D）

５．２．５．２．指令値の取得
　　　　　　3.2.2.1章でも示したが、MotorControlでは、４種類の指令に対応して内部の制御を行っている。

　　　　　　（T.B.D）

５．２．５．３．現在の両輪の車輪回転角度データの取得
　　　　　　OpenHRP3よりデータポートにて、ロボットモデルの現在車輪回転角度（初期値0.0からの絶

　　　　　対値)が送られて来た場合にデータを取得・保持する。

　　　　　　手順として、まず正常にデータが送信されたかを「isNew()」でバッファ内のデータの有無を
　　　　　チェックすることから、その後の処理の条件判断を行う。データが更新されていれば、「read ()」
　　　　　でデータを取得する。その後はバッファ内が空の状態になるので、次のデータが送信されるまでは、
　　　　　「isNew()」でチェックするとFALSEが返ってくることになる。

　　　　　　また、前回の情報とTimeStep値(前回値との時刻差分値)により、現在の車輪回転角速度値を
　　　　　算出する。

５．２．５．４．現在のロボット中心の目標速度データの取得と変換処理
　　　　　　DriveControlRTCよりデータポートにて、ロボットモデル中心の目標速度(V,ω)が送られて来た
　　　　　場合にデータを取得・保持する。データの取得手順は前節と同様。
　　　　　　また、ロボット固有の情報を用いて、車輪回転角度・角速度の目標値を各々算出する。
　　　　　算出ロジックは以下の通り。

          --------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
　　　　　　　　[曲率半径Rho] = [並進速度V] / [旋回速度ω]  とし、車輪の半径を[r]、
　　　　　　　ロボットの旋回半径(車軸の半分長)を[R]とすると、

　　    　　  　　　[目標車輪角速度(左)] = (Rho - R) × ω / r

    　　  　　　　　[目標車輪角速度(右)] = (Rho + R) × ω / r

　　　　　　　　また、内部で算出している現在の車輪角速度と車輪角度より、「目標車輪角度」を以

　　　　　　　下のように算出する。

  　　　　    　　　[目標車輪角度]

    　        　　　　　= [現在車輪角度] + ([目標車輪角速度] + [現在車輪角速度])× TimeStep / 2

　　　　　　　　　　　　　（TimeStep：前回値との時刻差分値）

          --------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
５．２．５．５．モータトルク算出処理
　　　　　　得られた現在の車輪回転角度・角速度と算出した目標車輪回転角度・角速度、またセットされて

　　　　　いるゲイン値を用いてPD制御よりモータトルク値を算出する。算出式は以下の通り。

          --------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
　　　　　　　[トルク値]  =   [Pゲイン] ×（ [現在車輪角度] - [目標車輪角度] ）

　　　　　　　　　　　　  +　[Dゲイン] ×（ [現在車輪角速度] - [目標車輪角速度] ）

          --------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
５．２．５．６．シミュレーション上の位置姿勢データ取得、変換処理
　　　　　　OpenHRP3のシミュレーション上のロボットモデルの位置姿勢データを取得が可能である。

　　　　　取得したデータはLocalizationRTCなどでシミュレーション時のローカライズに使用することを

　　　　　目的としている。
　　　　　　取得するデータは、「X、Y、Z」の座標値と「３×３の姿勢行列」であるが、当システム全体

　　　　　での利便性を考え、以下の式で姿勢角度[rad]に変換処理を行っている。
	　姿勢角度[rad] ＝ -atan(A12/A11)　　　（A:姿勢行列)


　　　　　　なお、シミュレーション上の位置姿勢データとは、ロボットモデルの原点や座標軸をどのように

　　　　　採用したかに依存する。ロボットモデルの原点が、両輪を結ぶ車軸上の中点に無い場合、もしくは、

　　　　　ロボットモデルの座標軸がX軸正方向を姿勢角度が「０度」となるような向きに作成していない

　　　　　場合、当RTCを含むシステム全体での原点・座標定義と異なるため、補正を行う。その際、4.2

　　　　　章で定義した以下の３つのコンフィグレーションパラメータを使用する。

　　　　　　　「SimulatedOffsetAngle」、「SimulatedOffsetX」、「SimulatedOffsetY」
　　　　　　補正のための変換ロジックを以下に示す。

          --------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
　　　　　　補正前のシミュレーション上の位置を[Xo][Yo]、姿勢角度を[θo]とする。

　　　　　　また、補正後のロボット車軸中心を原点とする座標系での位置姿勢を[X][Y][θ］とする。

　　　　　　上述のコンフィグパラメータをそれぞれ、[ΔX][ΔY][Δθ]とする。

　　　　　　位置オフセット量の長さ[Len]と、その方向ベクトルと原点軸のなす角を[φ]とすると、
　　　　　　　　[Len] ＝ √（ΔX^2 ＋ ΔY^2）

　　　　　　　　[φ] ＝ atan(ΔY/ΔX)

　　　　　　　　[θo]：上述の姿勢角度

　　　　　　となる。この時、
　　　　　（１）「ロボットモデルの原点」と「両輪を結ぶ車軸上の中点」が一致していない場合

　　　　　　　　[X]  =  [Xo] ＋ Len×cos（[θo] ＋ [φ]）

　　　　　　　　[Y]  =  [Yo] ＋ Len×sin（[θo] ＋ [φ]）

　　　　　（２）「ロボットモデルの座標軸」が「X軸正方向」を姿勢角度「０度」としていない場合

　　　　　　　　[θ]  =  [θo] ＋ 「Δθ」

　　　　　

　　　　　　により、各々の補正後の値が得られる。

          --------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
５．２．５．７．データ送信処理
　　　　　　各RTCに対して、「モータトルク値」と「現在の車輪回転角度」、「シミュレーション上の位置
　　　　　姿勢データ」をデータポートを通して送信する。

５．２．５．８．今回値の前回値へのセット処理（setCurrentToOld()部)
　　　　　　得られた「現在の車輪回転角度」を、次回の角速度算出で使用することを目的とし、前回値とし
　　　　　てセットし保持する。

５．２．６．サービスポートprovider部

　　　　3.2.2.1章にて示したように、当RTCでは5個のProviderメソッドを有している。他のRTCから

　　　サービスポートを通して処理依頼が来た時に、該当処理を行う。
　　　　なお、全メソッド共通として、サービスポート用のインスタンス「～～SVC_impl」内のプロパティ

　　　変数に取得した値をセットする、データが無くメソッドが呼ばれただけであれば、フラグONにする

　　　などの処理を行うのみである。

　　　　メインのMotorControlインスタンス側でACTIVE時にonExecute()アクションの度に、これらの変

　　　数値をチェックし、更新があった時をトリガとして内部の処理を行う仕組みになっている。
　　　　各メソッドの処理内容については、3.2.2.1の各表の「説明」部分を参照のこと。

５．２．７．起動スクリプト(bridge.sh)部

　　　　以下が、当RTCを起動する際に利用するスクリプトの例である。詳細については、OpenHRP3の

　　　Webマニュアルを参照されたい。

　　このスクリプトを起動することで、MotorControlのRTCとしての処理（状態遷移や実行周期など)　

　をOpenHRP3側のControllBridgeに委ね、DataPortの自動接続や、シミュレーションSTART/STOP

　によるRTCのアクションなどが自動的に連動して実行されることになる。
　　　　また、当RTCだけ「rtc.conf」で指定するContextを「SynchExtTriggerEC」とする。
   ------[bridge.shの中身]---------------------------------------------------------------------------------------

　　　　#!/bin/sh

　　　　CONTROLLER_BRIDGE_DIR=$OPENHRPHOME/bin

　　　　$CONTROLLER_BRIDGE_DIR/openhrp-controller-bridge \

　　　　--server-name MotorControlFactory \             #ControllerBridgeが管理するserver名
　　　　--module MotorControl.so \                      #使用するモジュールの割り当て
　　　　--out-port angle:JOINT_VALUE \                #DataPortと受信するデータ種類のバインド
　　　　--out-port position:BODY:ABS_TRANSFORM \   #DataPortと受信するデータ種類のバインド
　　　　--in-port torque:JOINT_TORQUE \              #DataPortと受信するデータ種類のバインド
　　　　--connection angle:InCurrentWheelAngle \       #DataPortの自動接続の指定
　　　　--connection position:InSimulatedPosition \      #DataPortの自動接続の指定
　　　　--connection torque:Torque \                    #DataPortの自動接続の指定
　　　　--robot-name rh0                               #ロボット名（任意の名前)
   ---------------------------------------------------------------------------------------------

６．その他

　　現バージョン4.0.0のMotorControlRTC使用上における注意点や問題点、今後の課題点を以下に記す。

６．１．注意事項
（１）「bridge.sh」スクリプトの記述

　　　　　"bridge.sh"の２行目でOpenHRP3のインストール先ディレクトリを"OPENHRPHOME"という

　　　　環境変数として取得しているため、事前に".bashrc"等に設定が必要である。その他、13行目の
　　　　ロボット名(robot-name)は任意で構わないが、それ以外の部分の修正は不可とする。

（２）シミュレーション位置姿勢データについて

　　　　　取得する「シミュレーション位置姿勢データ」の原点は、VRMLモデルで記述されている
　　　　ロボットモデルのBODYに相当する部分の中心の値である。扱っている自己位置推定位置姿勢の
　　　　原点は、「差動駆動型移動台車ロボットの駆動輪を結ぶ車軸の中心」と定義しており、モデルの原点
　　　　が必ずしも一致しているとは限らない。また、モデルの初期の姿勢角度をどの軸に合わせて定義する
　　　　かにより、シミュレーションで扱う姿勢角度が異なってくる。
　　　　　その場合は、4章で示すコンフィグパラメータを用いて原点を合わせる必要があるため、事前に

　　　　オフセット量を算出しておく必要がある。

６．２．問題点
　　　特になし。
６．３．課題点
　　　特になし。
7．改訂履歴

	日付
	内容

	08/10/16
	新規作成(ver1.0.0対応)。

	09/02/17
	ver2.0.0対応に改訂。

	10/02/25
	ver3.0.0対応に改訂。ドキュメント構成を大幅変更。モデル情報のコンフィグパラメータ化の記述追加。

	10/03/30
	ver4.0.0対応に改訂。動作環境の変更。Constructer,OnInitialize()処理部の変更、IIS.idl対応の独自型DataPortの説明追加。
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