
1. は じ め に 

 

知能化環境において，ロボットが

 

ロバストに作業

 

を実行するための作業知能モジュール群[1]

 

開発の一

 

環として，我々は環境内に存在する人やロボット等

 

の様々な物体の位置及び速度の情報を提供すること

 

を目的とした位置管理モジュールと環境サーバの開

 

発を行っている．本稿では，効率的に位置情報を提

 

供するための情報の表現方法と通信プロトコルを定

 

義し，データベース化する．さらに，データベース

 

化した情報を登録及び利用する手順を規定して，こ

 

のモデルを実際に構築して有用性を検証する． 

2. 

 

システムの構成 

 

物体の位置情報

 

の登録・利用

 

は図 1

 

のようにユー

 

ザだけではなく，他のモジュールからも行われる． 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.1

 

全体システム構造 

 

本システムでは情報登録を担当する位置管理モジ

 

ュールと情報提供を担当する環境サーバが中心にな

 

ってサービスを提供する．このモジュールはデータ

 

ベースサーバとして DaRuMa[2]

 

を導入している． 

2.2 

 

位置管理モジュール 

 

位置管理モジュールは RF タグリーダ/

 

ライタ，画

 

像センサ等，各種センサを搭載しているロボットや

 

デバイスから伝送される位置情報をデータベース

 

に登録する．登録情報の仕様は表 1

 

に示

 

す．時間ベ

 

ースに物体を登録し，物体 ID

 

と座標情報とを，す

 

べて変更履歴として記録することとした． 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

座標系の一例を図 2

 

に示す．拡張性を考慮し，あ

 

る領域における物体の有無

 

情報も，ある座標系にお

 

ける座標値として取り扱い，座標系同士の関係を記

 

述することとし

 

た．さらに

 

ローカル座標系にも対応

 

できるように定義した． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

RT

 

システムで用いることを前提として，位置管

 

理対象である物体を可動オブジェクトと静止オブ

 

ジェクトとに分類し，位置データ登録標準プロトコ

 

ルとして，そのスキーマの設計を行った． 
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全体システム構造 
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ローカル座標系間の関係 
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位置管理スキーマによる登録例 
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2.3 

 

環境サーバ 

 

環境サーバはユーザ，安全度評価モジュール，サ

 

ービス提供モジュール等からの位置情報要求

 

を受

 

信し，データベースから位置情報を検索して提供す

 

る．位置管理モジュールの共通 API

 

と統合させて，

 

体系化されたインタフェースを提供した． 

 

データベースとして DaRuMa

 

は内部に SQL サー

 

バが導入されているが，外部との通信のために SQL

 

ではなく，DaRuMa/MISP による XML

 

ベースのプロ

 

トコルを定義した．この XML

 

に準拠するスキーマ

 

記述例を

 

図３

 

に示す． 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

情報の取得はプル型を基本に

 

しているが，連動さ

 

れているモジュール群の状態によってプッシュ型も

 

可能である．特に安全度評価モジュールの場合は実

 

時間性を保障するため，プッシュ型に転換するよう

 

に設計した． 

3. 実  験 

 

設計したシステム

 

の有用性

 

を検証するため，商業

 

施設でのテーブル片付け作業（下膳作業）を

 

仮定し

 

てデモンストレーションを行った．この実験によっ

 

て，物体の位置情報の登録および取得を行って各モ

 

ジュールの動作を確認した． 
 

3.1 実験環境 

 

各モジュールはノートパソコンの上で構成した．

 

位置情報の視覚的な表現のため，DaRuMa Earth[3]と

 

連動して実験を行った．詳細な実験環境を表２に示

 

す． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.2 動作実験 

 

実験環境を千葉県柏市

 

のららぽーと柏の葉と仮定

 

した．このため，ららぽーとのフードコートの地図

 

をモデリングして DaRuMa Earth

 

に搭載した．フード

 

コートでユーザが注文をした後での皿の位置移動を

 

センサで追跡しながら位置管理モジュールに登録す

 

るという想定で設計したシステムの動作を確認した．

 

皿の ID

 

を認識する

 

ため，RFID

 

を利用した．RF タグ

 

を各皿に付与して，皿を区別するようにした．RF タ

グ R/W

 

は店の注文窓口，テー

 

ブル，食器返納口に設

 

置するものとした．注文から下膳

 

までの皿位置の変

 

更が DaRuMa Earth

 

で表示される様子を図 4

 

に示す．

 

各段階で皿の位置が実時間で管理されることを確認

 

した． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4. お わ り に 

 

本論文では知能化環境で物体の位置情報を効率的

 

に提供するため，物体の位置登録及び提供のための

 

位置管理モジュールと環境サーバを設計した．そし

 

て物体の位置情報の表現方法と座標系の定義，通信

 

プロトコル等，データベースとの連動方法を提示し，

 

システムを実装して有用性を検証した． 

 

今後の展望として，

 

知能化の他のモジュール群との

 

本格的な連動テストを行い，システムの安全性を確保

 

して，設計したシステムを

 

埋め込み型

 

モジュール化し，

 

小型化を実現する予定である．さらには，RT ミドル

 

ウェアコンポーネント化[4]

 

し，システムの相互利用

 

性を高めることを考えている． 
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